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ЖБМ ЕХ ЖОШЫ ЕХІМ, ЕХОМ, FX3U 等 可 编程 序 控制 器 为 例 ， 
系统 介绍 PLC 的 组 成 、 工 作 原 理 、 内 部 软 元 件 、 基 本 逻辑 指令 、 步 进 阶 
МНА, MHIS, PLC 网 络 的 基本 概念 和 CC-Link 开 放 式 现场 网 络 ， 三 
ЖРІС 编程 软件 FXGP WIN-C 和 GX Developer АН, ЖЗНЕ АУ 
用 ， 以 大 量 例 题 、 习 题 前 明 应 用 PLC 技术 的 编程 方法 和 技巧 。 书 中 程序 
(EH = 2 РІС 编程 软件 FXGP WIN-C 和 GX Developer 编写 ， 并 在 
FX2NPLC 上 模拟 运行 通过 ， 而 且 根 据 各 类 РІС 的 功能 和 指令 稍 加 修改 就 
能 应 用 于 其 他 类 型 的 PLC。 

本 书 配 有 电子 课件 ,欢迎 选 用 本 书 作 教 材 的 教师 索取 ， 索 取 邮 箱 : 
xufan666@ 163. com, 

本 书 可 作为 高 等 院 校 PLC 技术 课程 的 教材 ， 也 可 作为 高 职高 专 、 中 
等 职业 技术 学 校 PLC 技术 课程 的 教材 和 PLC 技术 培训 教材 ， 还 可 供 广 大 
电气 从 业 人 员 人 参考 。 
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从 本 书 第 1 版 出 版 至 今 ， 已 经 过 了 整整 10 年 。 这 10 年 间 ， 随 着 现代 电子 技 
术 、 计 算 机 技术 、 工 业 控 制 技 术 和 网络 技术 的 快速 发 展 ，PLC 技术 也 得 到 长 足 
的 进步 ， 各 PLC 生产 厂家 都 在 更 新 换代 ， 使 PLC 的 控制 速度 更 快 ， 控 制 农 量 
大 ， 功 能 更 齐全 ， 不 仅 完善 了 开关 量 的 控制 ， 还 增强 了 模拟 量 的 控制 、 定 位 的 
控制 和 过 程控 制 ， 具 有 强大 的 网 络 功能 。 

以 日 本 三 鞭 电 机 公司 的 PLC 产品 为 例 ， 它 也 经 历 了 上 述 的 发 展 过 程 。 三 萎 
公司 的 PLC 主要 有 Q 系列 和 FX 系列 。Q 系列 PLC 是 大 型 PLC， 经 过 几 年 的 发 
展 ， 它 的 CPU 类 型 有 基本 型 、 高 性 能 型 、 过 程控 制 型 、 运 动 控制 型 、 匈 余 型 等 ， 
可 以 满足 各 种 复杂 的 控制 需求 。FX 系列 PLC 是 小 型 PLC， 多 用 于 小 规模 工业 控 
制 和 学 校 教学 。10 多 年 来 ， 它 停产 了 Fl、FX1、FX2、FX2C、FX0S、FXON 等 
机 型 ， 完 善 了 FX1S、FXIN、FX2N、FX2NC 等 机 型 ， 开 发 了 FX3U、FX3UC、 
FX3G 等 机 型 。FX3U 可 称 为 第 三 代 小 型 机 ， 它 具有 CPU 处 理 速 度 快 、 内 存 容量 
大 、 软 元 件数 量 多 、 浮 点 运算 完善 、 高 速 计数 和 网 络 功 能 强大 等 特点 。 

用 于 小 规模 的 工业 控制 和 学 校 教学 ，FX2N 系列 PLC 是 一 种 可 选 的 机 型 。 它 
的 指令 逻辑 清晰 ， 程 序 编写 简易 ， 软 件 操 作 界 面 友好 ， 功 能 强大 。 为 此 ， 本 书 
系统 介绍 了 FX2N PLC 内 部 软 元 件 的 意义 和 地 址 编号 方式 ， 并 介绍 了 基本 谓 辑 指 
令 和 步 进 顺 控 (SFC) 的 编程 方法 。 本 书 特别 注意 介绍 应 用 指令 ， 对 FX2N 大 多 
数 的 应 用 指令 ， 都 能 给 出 恰当 的 解释 ， 说 明 它 的 意义 ， 写 出 应 用 实例 。 对 于 一 
些 应 用 较 多 、 又 较为 模糊 的 应 用 指令 ， 例 如 调用 子 程序 、 中 断 程 序 、 数 据 比 较 、 
数据 传送 、 逻 辑 字 和 运算、 循环 及 移 位 、 数 据 处 理 、 高 速 处 理 、 浮 点 和 运算、 时钟 
运算 、 触 点 比较 等 ， 都 做 了 详细 的 介绍 ， 并 给 出 了 应 用 实例 。 特 别 是 为 了 讲 清 
模拟 量 的 输入 /输出 控制 ， 本 书 还 特意 介绍 了 FX2N-4AD. FX2N-4DA 等 特殊 功 
能 模块 ， 介 绍 BFM 的 读 出 / 写 入 指令 (ЕКОМ/ТО) 的 意义 和 用 法 ， 结 合 实例 说 
明 如 何 将 此 指令 应 用 于 PID 回路 运算 。 

ЕХ 系列 PLC 可 以 使 用 FXGP WIN-C 软件 或 GX Developer 软件 (在 GX De- 
veloper H LAZ% GX Simulator， 可 以 进行 模拟 调试 ) 进行 编程 。 前 者 只 适用 
T ЕХІЅ, FXIN. FX2N. FX2NC 等 PLC， 后 者 适用 于 三 菱 全 系列 PLC， 但 是 在 
GX Developer8. 24А 以 上 的 版 本 才能 运行 FX3U、FX3UC、FX3G 系列 PLC, = Z 


Ү 


PLC 还 有 一 种 MELSOFT 系列 GX Work2 软件 可 以 运行 Q 系列 、 工 系列 和 FFX 系列 
PLC， 能 以 简单 工程 、 结 构 化 工程 形式 对 三 鞭 全 系列 PLC 进行 编程 、 修 改 、 监 
控 和 模拟 调试 。 

在 本 次 修订 中 ,我们 主要 做 了 如 下 几 项 工作 : 

1. 全 书 使 用 GX Developer 编程 。 与 第 2 版 相 es 第 4 章 步 进 顺 序 控 制 的 程 
序 编写 改变 较 大 。 为 了 适应 对 GX Developer 编程 不 大 了 解 的 读者 的 需求 ， 保 留 
了 第 7 章 对 SWOPC-FXGPZWIN-C 软件 使 用 的 描述 。 

2. 下 载 并 在 同一 路 径 安 装 GX Developer 和 Simulator 软件 ， 可 以 对 本 书 程序 
以 及 读者 自己 编写 的 程序 进行 模拟 调试 。 有 条 件 的 读者 可 以 使 用 GX Work2 软 
件 。GX Work2 软件 可 以 对 三 萎 全 系列 PLC 进行 编程 、 监 控 和 模拟 调试 ， 调 试 不 
Ў 22 З Simulator 软件 。 使 用 GX Work2 软件 的 编程 方法 与 GX Developer 软件 的 
编程 方法 相同 或 相似 。 

3. 本 书 的 主要 机 型 是 三 菱 的 FX2N、FX3U 和 FX3G。 为 此 ， 基 本 刘 辑 指令 
讲 了 29 个， 应 用 指令 涵盖 FX2N 和 和 FX3U 大 部 分 应 用 指令 ， 增加 了 不 少 关于 浮 
点 数 运算 和 数据 处 理 的 内 容 。 但 对 于 定位 控制 和 变频 器 通信 等 问题 ， 需 要 一 些 
特定 的 附件 ， 本 书 没 有 涉及 ， 留 待 读者 对 具体 问题 再 去 进行 具体 研究 。 

4. 学 习 PLC， 要 注意 掌握 PLC 的 软 元 件 的 意义 、 寻 址 方式 和 寻 址 范围 ; Ж 
握 基 本 指令 的 意义 和 使用; 掌握 应 用 指令 的 内 涵 、 编 程 格式 和 控制 方式 。 本 书 
在 指令 的 描述 、 编 程 例题 的 讲解 和 习题 的 设计 上 ， 尺 量 由 浅 入 深 ， 使 读者 能 掌 
握 基 本 概念 ， 融 会 贯通 。 有 些 习 题 的 难度 较 大 ， 相 信 通 过 思考 ,读者 一 定 可 以 
完成 并 有 所 收获 。 

本 书 的 编写 和 再 版 修订 过 程 得 到 了 广东 工业 大 学 有 关 老 师 的 帮助 和 广州 旺 
达 自 动 化 工程 有 限 公司 高 级 工程 师 丘 蔷 峰 的 技术 支持 ， 在 此 一 并 表示 囊 心 感谢 。 

本 书 第 1~4 章 由 刘 放 柄 编写， 第 $ 章 的 5.1~5.9 市 由 朱 新 峰 编 写 ， 第 5 章 
的 5.10 ~5.15 节 由 李 金 文 编写 ， 第 7、8 章 由 张 雷 刚 编写 ， 第 6 章 由 刘 守 操 纺 
写 ， 全 书 由 刘 守 操 统 稿 。 

由 于 时 间 仓 促 ， 书 中 难免 有 芯 漏 错 误 之 处 ， 敬 请 读者 指正 。 
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1. 可 编程 序 控制 器 的 发 展 情况 

可 编程 序 控制 器 ( Programmable Controller, РС) 是 一 种 专 为 工业 应 用 而 设计 的 数字 式 
电子 控制 装置 。 早 期 它 主要 应 用 于 开关 逻辑 控制 ， 因 此 也 称 为 可 编程 序 逻 辑 控 制 器 ( Pro- 
grammable Logic Controller ，PLC ) 。 由 于 PC 与 个 人 计算 机 有 相 混 看 之 Wb БОНН ЕТЕ ІНІҢ 
ЖЕЛІН PLC, 

РІС 的 研制 始 于 1968 Fo 1969 年 美国 数字 设备 公司 (DEC 公司 ) 研制 成 功 世 界 上 人 第 一 
£ PLC， 并 在 汽车 生产 线 上 获得 应 用 。 之 后 ，1971 年 日 本 从 美国 引进 PLC 技术 ， 研 制 出 日 
本 的 第 一 台 PLC。1973 年 欧洲 也 独立 研制 出 他 们 的 第 一 台 РІС, REM 1974 年 开始 研制 
PLC, 1977 年 开始 工业 应 用 。 目 前 ，PLC 的 产品 、 产 量 、 用 量 在 所 有 的 工业 控制 装置 中 居 首 
位 。PLC 及 其 网 络 被 公认 为 现代 工业 自动 化 的 三 大 支柱 (PLC、 机 器 人 、CAD/CAM) 之 一 。 
全 世界 有 200 多 家 PLC 生产 厂 ，400 多 个 PLC 品种 。 这 些 品 种 大 致 可 分 为 三 大 流派 : 美国 流 
派 、 欧 洲 流派 和 日 本 流派 。 欧 美 流派 以 大 中 型 为 主 ， 如 德国 西门 子 公 司 和 美国 AB 公司 的 产 
品 ， 而 日 本 的 PLC 产品 主要 是 以 中 小 型 机 为 主 ， 如 三 胺 公司 的 FX 系列 产品 ，OMRON 的 
СРМІ 等 型 号 的 产品 以 及 松下 电工 公司 的 产品 。 

PLC 通常 是 以 输入 /输出 (1/0) 总 点 数 及 内 存 容量 作为 分 类 的 ; 

1) 超 小 型 PLC， 其 VO 总 点 数 一 般 少 于 64 点， 内存 容量 少 于 2KB 。 

2) МРС, ЖО 总 点 数 一 般 为 64 ~ 128 点 ， 内 存 容量 为 1 ~4KB。 

3) 中 型 PLC， 其 10 总 点 数 为 128 ~512 点 ， 内 存 容量 为 4 ~ 13KB. 

4) 大 型 PLC， 其 1/0 总 点 数 为 512 点 以 上 ， 内 存 容量 为 13KB 以 上 。 

中 小 型 PLC 通常 把 电源 、 中 央 人 处 理 器 (CPU) 和 LO 接口 集成 在 一 个 机 壳 内 ， 而 大 型 
PLC 通常 把 电源 、CPU、1/0 接口 (IO 模拟 量 开 关 接 口 ) 、 扩 展 单元 等 都 做 成 模块 ， 在 结 
构 上 相互 独立 ， 根 据 需 要 选择 合适 的 模块 ， 安 装 在 固定 的 机 架 上 。 

2. PLC 的 特点 

1987 年 2 月 国际 电工 委员 会 (IEC) 曾 对 可 编程 序 控制 器 作 了 一 个 恰当 的 定义 :“ 可 编程 序 控 
制 器 是 一 种 进行 数字 运算 的 电子 系统 ,是 专 为 工业 环境 下 的 应 用 而 设计 的 工业 控制 器 。 它 采用 
了 可 编程 序 的 存储 需 , 用 来 在 其 内 部 存储 执行 逻辑 运算 ,顺序 控制 ` 定 时、 计数 和 算术 运算 等 操作 
的 指令 ,并 通过 数字 式 或 模拟 式 的 输入 和 输出 ,控制 各 种 类 型 的 生产 过 程 。 可 编程 序 控制 希 及 其 
有 关外 围 设 备 ,都 按 易于 与 工业 系统 联 成 一 个 整体 ,易于 扩充 其 功能 的 原则 设计 。” 

按照 这 个 定义 ，PLC 实质 上 是 在 工业 环境 下 使 用 的 计算 机 。 随 着 计算 机 技术 的 发 展 ， 
PLC 已 发 展 为 集 计算 机 技术 、 自 动 控制 技术 、 通 信 技 术 、 过 程控 制 于 一 体 的 电子 装置 。 它 可 
使 用 基本 逻辑 指令 编程 ， 也 可 使 用 梯形 图 编程 ， 有 些 还 可 使 用 高 级 计算 机 语言 编程 ， 具 有 可 
操作 性 强 、 可 靠 性 高 等 特点 。 

目前 ， 传 统 的 继 电 接 触 器 控制 系统 已 逐步 为 PLC 所 取代 。 这 是 一 种 发 展 趋势 。 继 电 接 
触 器 控制 系统 根据 一 定 的 生产 机 械 、 生 产 工 艺 ， 采 用 硬 接线 方式 ， 完 成 一 定 的 逻辑 控制 
(包括 空间 控制 、 时 间 控 制 、 计 数 等 功能， 而 一 旦 生产 机 械 不 同 或 生产 工艺 变更 ， 则 系统 
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必须 重新 设计 改造 。 而 PLC 由 于 采用 了 微 电 子 技术 和 计算 机 技术 ， 其 逻辑 控制 功能 可 通过 
软件 编程 来 实现 。 编 程 工作 可 在 计算 机 上 完成 。 因 此 ， 当 生产 机 械 或 生产 工艺 变更 时 ， 只 需 
改变 程序 或 变更 一 下 线 端 子 及 外 围 需 件 即 可 。 

相 比 于 早期 发 展 的 工业 控制 计算 机 〈 单 板 机 ) ， 因 其 硬件 结构 、 通 用 性 差 ， 软 件 通用 性 
也 差 ，PLC 更 具有 无 可 比拟 的 优势 。 

随 着 计算 机 技术 的 发 展 ，PLC 的 优点 也 是 显而易见 的 ， 主 要 优点 是 : 

(1) 可 靠 性 高 ”在 设计 PLC 的 过 程 中 厂家 对 其 硬件 和 软件 都 采用 了 一 系列 的 隔离 和 抗 
干扰 技术 ， 一些 公 司 还 应 用 了 自 诊 断 技 术 、 宛 余 技术 和 纠 错 技术 ,使 其 在 恶劣 环境 下 ， 仍 能 
稳定 工作 。 

(2) 功能 性 强 PLC 除 具 有 操作 方便 、 编 程 易 懂 、 维 修 方便 、 有 很 强 的 在 线 修 改 能 
等 特点 外 ， 其 功能 性 强 也 是 一 个 重要 特点 。 它 不 仅 能 进行 开关 量 控制 ， 也 能 进行 模拟 量 控 
制 ， 而 且 通 过 定位 单元 和 模块 ， 还 可 进行 定位 控制 和 PID 回路 控制 。 它 还 具有 很 强 的 数据 传 
输 和 通信 能 力 ， 通 过 使 用 适当 的 适 配 需 和 功能 扩充 板 ， 建 立 PLC 网 络 ， 对 整个 生产 线 其 至 
整个 工厂 进行 控制 监视 。 

(3) 编程 简单 ， 人 机 对 话 界 面 好 ”大 多 数 PLC 的 编程 简单 ， 都 具有 梯形 图 编程 、 指 邻 
表 编 程 和 SFC 编程 方式 ， 而 且 在 此 基础 上 不 断 丰 富 ， 开 发 出 了 利用 计算 机 编程 的 高 性 能 软 
件 。 计 算 机 编程 软件 可 以 运行 在 DOS 方式 和 Windows 方式 。PLC 的 设计 者 在 计算 机 屏幕 上 
就 可 进行 程序 的 编制 、 修 改 ， 监 视 РІС 的 运行 及 检查 故障 。PLC 都 可 以 与 人 机 界面 连接 ， 
因此 可 以 通过 设备 测试 窗口 对 PLC 进行 监控 或 更 改 控制 参数 。 人 机 界面 具有 很 强 的 检查 、 
故障 判断 和 程序 修改 功能 。 

正 是 由 于 以 上 特点 ，PLC 的 应 用 越 来 越 普 及 。 目 前 ， 许 多 工业 控制 都 使 用 РІС 或 PLC 网 络 。 

3. 如 何 学 习 PLC 技术 

在 PLC 的 发 展 过 程 中 形成 了 几 个 流派 ， 儿 百 个 品种 。 各 种 系列 的 РІС 尽管 在 整体 结构 、 
原理 上 相差 不 是 太 大 ， 但 其 编程 的 方式 、 方 法 ， 指 令 的 意义 、 用 法 都 有 很 大 的 不 同 。 虽 然 所 
有 的 PLC 都 可 以 用 梯形 图 、 指 令 表 编 程 ， 但 有 些 用 梯形 网 编程 方便 ， 而 有 些 用 指令 表 编 程 
方便 。 因 此 ， 认 为 了 解 了 某 系 列 的 PLC 就 可 以 去 应 用 另 一 种 系列 的 PLC， 是 不 大 现实 的 。 
例如 ， 我 们 不 能 说 熟悉 了 欧姆 龙 的 C200H 系列 PLC， 就 可 以 去 应 用 西门 子 的 57 系列 РІС. 
但 是 有 些 同一 流派 的 РІС 却 是 十 分 接近 的 。 例 如 ， 日 本 三 莹 公司 的 FX 系列 与 OMRON 系列 
尽管 存在 着 某 些 指令 形式 和 内 部 软 元 件 的 表示 方式 不 同 ， 但 其 编程 方法 都 比较 接近 ， 而 且 
ЕХ 系列 和 57-200 系列 的 很 多 指令 其 意义 也 是 相通 的 。 

因此 ， 学 习 PLC 首先 要 了 解 PLC 的 结构 、 工 作 原理 ， 在 这 个 基础 上 取 一 种 逻辑 概念 清 
晰 的 作为 学 习 的 主要 机 型 ， 弄 清楚 其 指令 意义 、 编 程 方法 。 之 后 ， 有 机 会 再 劳 及 其 他 系列 的 
PLC。 为 此 ， 本 书 选择 日 本 三 萎 公 司 的 FX 系列 PLC， 作 为 介绍 PLC 技术 的 主要 机 型 。FX 系 
列 PLC 按 容量 和 输入 输出 点 数 、 指 令 的 多 少 可 分 为 FX1S、FX1N、FX2N 等 系列 ， 这 些 都 是 
最 近 几 年 推出 市 场 的 。 本 书 将 着 重 讲述 其 内 部 软 元 件 功 能 、 基 本 人 逻辑 指令 、 应 用 指令 、 编 程 
和 应 用 。 在 此 基础 上 介绍 РОС 网 络 的 基本 概念 和 CC-Link 开放 式 现 场 网 络 的 组 成 和 创建 。 最 
后 还 介绍 FX 系列 РОС 的 编程 软件 FXGP WIN-C 和 三 萎 全 系列 PLC 编程 软件 GCPPW-LLT 的 用 
法 。 和 希望 通过 这 样 的 介绍 使 读者 理解 PLC 的 原理 ， 熟 悉 PLC 的 功能 ， 了 解 PLC 的 应 用 ， 以 
便 再 去 改造 、 开 发 并 发 扬 光 大 。 
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1.1 PLC 的 基本 概念 与 组 成 





PLC 是 一 种 将 计算 机 技术 与 继 电 和希 控 制 概念 结合 起 来 、 装 有 程序 、 以 中 央 微 处 理 表 
(CPU) 为 核心 并 与 输入 /输出 (1/0) 设备 相连 接 而 作为 工业 控制 特殊 用 途 的 计算 机 。 因 
此 ， 它 的 基本 组 成 部 分 与 通用 的 微型 计算 机 类 似 ， 主 要 由 中 央 微 处 理 作 (CPU)、 存 储 带 、 
输入 /输出 接口 电路 、 电 源 等 组 成 ， 如 图 1-1 所 示 。 





送 到 接触 器 、 继 电器 线 


从 按钮 、 传 感 圈 、 灯 等 的 输出 信号 


器 来 的 输入 信 
号 





图 1-1 PLC 组 成 的 示意 图 


1.1.1 中 央 微 处 理 器 

HRA, УКН Кет (Central Processing Unit, СРО), Œ PLC 的 核心 部 分 。 
它 从 输入 设备 谈 人 输入 信号 ， 并 按 用 户 程序 进行 逻辑 运算 、 数 学 运算 ， 并 把 运算 处 理 的 结 
通过 输出 接口 电路 送 到 输出 设备 ， 控 制 其 运行 。 

一 般 PLC 用 的 CPU 多 为 16 位 或 32 位 微 处 理 器 。 它 可 以 是 单 微 处 理 器 系统 或 双 微 处 理 
个 系统 。 

1.1.2 存储 器 

存储 器 (Memory) 是 存放 系统 程序 、 用 户 程 序 和 数据 的 器 件 ， 包 括 只 读 存储 器 (Read 
Only Memery, ROM) 和 随机 读 写 存储 需 (Random Access Memory, КАМ) 两 类 。 

只 读 存 储 器 可 分 为 ROM、EPROM Е?РКОМ 等 几 种 。ROM 中 的 内 容 是 制造 商 编 写 的 
系统 程序 ， 具 有 开机 自 检 、 工 作 方 法 选择 、 信 息 传递 和 对 用 户 程序 解释 功能 。 它 是 永远 
留 驻 的 ， 不 能 更 改 。EPROM 是 可 编程 只 恋人 存储 大， 存放 用 户 的 固定 程序 ， 可 以 在 紧 外 线 
灯 照 射 下 擦 去， 可 多 次 擦 写 。E PROM 是 电 控 的 可 编程 只 读 存储 器 ， 可 存放 用 户 程序 、 注 
释 和 参数 ， 当 重新 写 人 时 ， 原 存储 需 内 容 上 自动 清除 ， 可 反复 写 人 。 除 内 置 的 EPROM 外 ， 
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还 可 以 使 用 E*PROM 存储 器 卡 盒 。 

RAM 中 一 般 存放 用 户 程 序 和 数据 。 用 户 程序 和 数据 在 程序 设计 和 调试 中 会 不 断 变更 ， 
读 出 时 КАМ 的 存储 需 内 容 不 变 ; 写 和 时， 新 写 人 的 信息 覆盖 原 信 息 ,， “以 新 换 旧 ”。 通 用 的 
КАМ 存放 的 内 容 ,在 PLC 失 电 ， 内 容 会 丢失 。 如 有 果 有 些 内 容 失 电 后 不 允许 丢失 ， 则 要 把 它 
放 在 断 电 保持 型 的 RAM 存储 单元 中 去 。 当 断 电 时 这 些 存 储 单 元 会 自动 接 上 备用 的 锂电 池 供 
电 ， 具 有 上 断 电 信息 保持 的 能 
1.11.3 输入 单元 

输入 单元 (Input Unit) 是 PLC 与 外 部 输入 设备 之 间 的 连接 部 件 。 通 过 输入 单元 ,将 从 
输入 设备 来 的 输入 信号 送 到 PLC。 输 入 信号 进入 РІС 的 地 点 称 为 输入 点 。 输 入 点 通过 接线 
端子 接收 输入 信号 。PLC 的 CPU 处 理 的 是 标准 电 平 ， 因 此 输入 单元 为 了 把 不 同 电压 电流 的 
输入 信号 转换 为 CPU 所 能 接收 的 гае 
电 平 ， 需 要 有 各 类 接口 模块 。 例 | LED 5V 
如 ， 对 模拟 量 的 输入 ， 需 要 有 模 
拟 量 输入 模块 等 。 

输入 单元 接口 电路 通常 由 光 
电 耦 合 电路 及 阻 容 滤 波 隔 离 电 路 
组 成 ， 如 图 1-2 所 示 。 直 流 开关 量 
输入 常 使 用 PLC 内 设 的 24V 直流 
电源 ,或 使 用 外 接 的 24V 直流 电 
W [DC24 (1 +10%) V], X F 



































交流 开关 量 的 输入 可 使 用 外 接 的 图 1-2 输入 单元 接口 等 效 电 路 
交流 电源 [ AC100 ~ 120 (1 + 
10%) V], 


图 中 ， 开 关 接 于 输入 端 与 公共 端 COM 之 间 。 当 按 下 开关 时 ， 则 与 内 部 +24V 电源 接 通 。 
当 输 入 信号 ON (有 输入 信号 ) 时 ， 此 输入 信号 通过 光电 耦合 电路 和 阻 容 耦合 电路 耦合 到 
PLC 内 部 电路 去 ， 并 使 发 光 二 极 管 (LED) 亮 ， 指 示 有 输入 信号 。 因 此 ， 输 入 回路 等 效 于 输 
入 点 与 等 效 输入 线圈 、 电 源 、 开 关 等 组 成 。 当 开关 接 通 时 ， 等 效 输入 线圈 得 电 ， 对 应 的 输入 
触 点 动作 。 但 是 ， 此 等 效 的 输入 线圈 在 编程 时 并 不 出 现 。 

ЕХ 系列 PLC 的 输入 端 输入 电流 为 DC24V、7mA (X10 以 后 为 DC24V、5mA) ,但 通常 
使 其 为 ON 时 需要 4. SmA 以 上 的 电流 ， 使 其 为 OFF 时 需要 1. SmA 以 下 的 电流 。 

1.1.4 输出 单元 

输出 单元 (Output Unit) 是 РІС 与 驱动 控制 对 象 (如 接触 器 线圈 、 电 磁 阀 线圈 、 指 示 
灯 等 ) 的 连接 部 分 。 它 把 PLC 的 输出 电 平 变换 为 控制 对 象 所 需 的 电流 、 电 压 信 号 ， 通 过 输 
出 接线 端子 送 到 驱动 器 件 中 去 。 由 于 控制 对 象 不 同 ， 输 出 单元 可 分 为 继 电 需 输出 、 唱 体 管 输 
出 和 晶闸管 输出 三 种 形式 ， 其 示意 图 如 图 1-3 所 示 。 

继电器 输出 可 接 交 流 负 载 和 直流 负载 。 当 接 交流 负载 时 ， 用 外 接 交流 电源 ( AC250V 以 
F); 当 接 直流 负载 时 ， 外 接 直流 电源 (DC30V 以 下 ) 。 晶 体 管 输出 可 接 直流 负载 ， 使 用 外 
接 直 流 电源 (DC5 ~30V) 。 品 闸 管 输出 时 ， 其 等 效 输 出 开关 融 件 为 固态 继 电 融 O nn [g] 
管 AC SSR) ， 因 此 可 接 交 流 负载 ， 使 用 外 接 交 流 电源 (AC85 ~240V ) 。 











大 电流 模块 
0.02 156470 


负载 





外 部 电源 


外 部 电源 
a) b) с) 


图 1-3 输出 单元 等 效 电路 
а) 继电器 输出 b) ñakanmi ос) 品 闸 管 输出 








继 电 上 需 输 出 方式 中 ， 继 电 需 是 开关 顺 件 。 品 体 管 或 晶闸管 输出 方式 中 ， 唱 体 管 或 双向 唱 
闻 管 是 开关 器 件 。 当 PLC 输出 一 信号 时 ， 内 部 电路 使 开关 需 件 接 通 ， 负 载 回 路 闭合 ， 同 时 
驱使 输出 LED 导 通 点 亮 ， 显 示 有 输出 信和 号 。 
1.1.5 电源 单元 

PLC 的 电源 是 一 将 交流 电压 (АС220У) 变换 成 CPU 、 存 储 需 、 输 入 、 输 出 接口 电路 所 
需 电压 的 电源 部 件 。 有 些 PLC 还 提供 一 内 置 DC24V 电源 ， 供 开关 量 输入 的 无 源 开 关 使 用 ; 
或 向 外 提供 电源 ， 如 作为 传感器 及 输入 扩展 模块 电源 。 

РІС 的 电源 部 件 对 供电 电源 采用 了 较 多 的 滤波 环节 ， 对 电网 的 电压 波动 具有 过 压 和 人 欠 压 
保护 并 采用 屏蔽 措施 ， 以 防止 及 消除 工业 环境 中 的 空间 电磁 干扰 。 
1.1.6 模拟 量 输入 、 输 出 模块 

模拟 量 输入 、 输 出 一 般 要 通过 模拟 量 输 入 、 输 出 模块 与 PLC 基本 单元 连接 。 模 拟 量 输 
入 、 输 出 模块 分 为 通用 型 (电流 、 电 压 量 输入 ) 及 温度 传 感 人 ООН ЫН ЗАН EH rB EB А 9 WI 
温度 信号 ) 等。 电压 输 入 输出 量 为 DC -10 ~ +10V, 电流 输入 量 为 DC -20 ~ +20mA ,输出 
EN DC +4 ~ +20mA。 温 度 传 感 锅 输入 模块 的 输入 输出 温度 范围 为 100 ~ 600% 等 。 

模拟 量 输入 是 把 连续 变化 的 模拟 量 通过 信和 号 变换 变 为 标准 的 电流 或 电压 信和 号， 然后 经 过 
模 / 数 (A/D) 转换 模块 ， 再 经 光电 耦合 电路 传 到 РІС 内 部 电路 中 。 它 可 以 提供 12 ~ 16 位 
二 进 制 数字 供 PLC 处 理 。 

模拟 量 的 输出 模块 一 般 也 由 光电 耦合 、 数 / 模 (ТУА) 转换 器 组 成 ,通过 D/A 转换 ， 将 
12-16 位 的 二 进 制 数字 量变 成 直流 电压 或 直流 电流 或 温度 量 的 输出 。 
1.1.7 输入 输出 扩展 单元 和 扩展 模块 

当 用 户 所 需 的 输入 输出 点 数 超 过 基本 单元 的 输入 输出 点 数 时 ， 就 要 使 用 扩展 单元 或 扩展 
模块 。 将 它们 通过 连接 电缆 与 基本 单元 相连 接 ， 以 扩充 其 输入 输出 点 数 。 

通常 ， 扩 展 单 元 要 外 接 电 源 (AC100 ~240V) ， 并 同时 扩充 输入 输出 点 数 ， 而 扩展 模块 
不 用 外 接 电源 ， 通 过 连接 电缆 与 基本 单元 连接 ， 使 用 基本 单元 提供 的 电源 。 扩 展 模块 分 为 输 
入 扩展 模块 和 输出 扩展 模块 。 输 入 扩展 模块 只 扩充 输入 点 数 ， 而 输出 扩展 模块 只 扩充 输出 点 
数 ， 当 两 者 共同 使 用 时 ， 同 时 扩展 输入 输出 点 数 。 
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1.1.8 通信 模块 

PLC 的 通信 模块 是 PLC 网 络 中 主 站 PLC 和 各 从 站 PLC 之 间 的 连接 部 件 ， 一 般 都 带 有 微 
处 理 舌 ， 通 过 电缆 或 光纤 连接 。 主 站 РІС 与 各 从 站 РІС 之 间 可 进行 输入 /输出 的 ON/OFF 信 
号 传送 ， 同 时 可 进行 16 位 数据 的 传送 。 
1.1.9 外 部 设备 

PLC 的 外 部 设备 有 简易 编程 句 、 个 人 计算 机 及 人 机 界面 等 。 简 易 编程 融 可 以 通过 专用 的 
电 统 直接 插 于 PLC 基本 单元 上 ， 以 输入 指令 表 的 方式 进行 编程 ， 还 可 以 对 程序 进行 修改 ， 
监视 其 执行 。 简 易 编 程 器 体积 小 、 携 带 方便 ， 可 应 用 于 现场 调试 或 维修 。 

PLC 通过 RS232 适配器 可 以 与 个 人 计算 机 相连 ， 并 利用 编程 软件 编程 。 常 用 的 编程 软 
件 可 进行 梯形 图 、 指 令 表 、SFC 编程 ， 而 且 可 相互 转换 ， 还 可 对 程序 进行 编辑 、 修 改 、 注 
释 ， 并 可 对 程序 进行 验 查 ， 监 察 其 运行 并 在 运行 中 修改 其 数据 。 很 多 编程 软件 都 已 汉化 ， 并 
可 进行 中 英文 输入 和 注释 。 

通过 适当 的 连接 电缆 和 连接 搬 件 ，PLC 还 可 以 与 人 机 界面 连接 。 人 机 界面 已 发 展 为 具有 
很 强 的 网 络 监控 功能 、 系 统 监控 功能 、 回 路 监控 功能 ， 以 及 特殊 单元 监控 功能 。 可 通过 设备 
测试 窗口 检测 程序 、 接 点 和 线圈 ， 以 确定 设备 或 程序 的 故障 。 其 画面 可 进行 多 窗口 监视 。 各 
窗口 可 对 不 同 的 设备 或 不 同 的 部 分 单独 进行 显示 、 监 控 、 测 试 、 修 改 ， 并 可 以 连接 打印 机 ， 
把 数据 资料 打印 出 来 。 
1.1. 10 ЕХ 系列 基本 单元 面板 

ЕХ 系列 PLC 属 小 型 PLC， 它 把 CPU, FERA 1⁄0 接口 都 集成 在 一 个 机 过 内 。 机 元 表 
面 有 外 接 工 作 电源 ， 输 入 端子 СХ), ， 输 出 端子 (了 Y) ， 外 部 设备 接口 及 输入 、 和 输出、 运行 状 
态 指示 等 ， 使 用 方便 。FX 系列 PLC 有 ЕХІ5, ЕХІМ, ЕХ2М, ЕХ2ХС, FX3U. ЕХЗГС, 
FX3G 等 型 号 ， 其 中 型 号 为 FX2N-48MR 的 РІС 的 外 形 如 图 1-4 所 示 。 

FX 系列 PLC 的 型 号 规格 如 下 所 示 : 


FX OO-OO [| DI U 
TD @ ФФ ОСО 


O 为 系列 名 称 : 如 ЕХІ5, FXIN. 
FX2N. FX3U. FX3G 等 。 

D 为 输入 总 点 数 : 8 ~256 点 。 

@ 为 单元 区 别 :， M 一 一 基本 单元 ，; 
E 一 一 输入 输出 混合 扩展 单元 及 扩展 模 
块 ，EX 一 一 输入 专用 扩展 模块 ， 
EY 一 一 输出 专用 扩展 模块 。 

D 为 输出 形式 : R 一 一 继电器 输出 ; T 一 一 晶体 管 输 出 ; S 一 一 晶闸管 输出 。 

O 为 特殊 品种 区 别 : D 一 一 DC 电源 ，DC 输入 ; Al 一 一 AC 电源 ，AC 输入 ; H 一 一 大 电 
流 输出 扩展 模块 ，V 一 一 立 式 端子 排 的 扩展 模块 ， 无 记号 一 一 AC 电源 ，DC З Л, H NY 
子 排 。 

FX 系列 PLC 基本 单元 面板 视 机 型 和 1O 点 数 不 同 而 不 同 。 图 1-5 所 示 为 FX2N-48MR 型 
PLC 的 基本 单元 面板 图 。 


















































图 1-4 FX2N-48MR 型 PLC 的 外 形 图 
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图 1-5 FX2N-48MR 型 PLC 的 基本 单元 面板 图 


图 1-5 中 有 输入 端子 (X) 和 输出 端子 (Y) 接线 柱 。 在 输入 端子 方 , L 和 NN 是 外 接 AC 


220V 电源 的 接线 柱 , L 为 相 
线 ，N 为 中 性 线 ， 作 为 PLC 的 
工作 电源 。 + 24V 端子 一 般 用 
于 连接 传 感 絮 。 严 禁 在 + 24V 
端子 供电 。 无 源 开 关 量 接 在 
ХО, XI. 、… 等 接线 柱 与 公共 端 
СОМ “Іні, БЕІН. 为 空 接线 端 
子 ， 于 万 不 要 在 空 接线 端子 接 
线 。 在 输出 端子 方 ， 分 成 若干 
个 区 ， 每 个 区 有 一 公共 端 。 例 
Ш. YO, ҮІ, Y2. ҮЗЯМ-- 
ERK, COM 为 它们 的 公共 
端 。 当 不 同 区 的 接线 端子 使 用 
同一 外 接 负载 电源 时 ， 其 公共 
端 СОМ 应 连接 在 一 起 。 

输入 端的 接线 例子 如 图 1-6 
所 示 。 图 中 开关 接 于 XO (或 
X1) 及 COM 端 ， 三 线 式 的 接 








基本 单元 或 扩展 单元 


1 І, 
AC/DC АС100-240У 
= +10%~15% 1 
整流 器 














图 1-6 输入 端 接 线 例子 


近 开 关 由 +24V 供电 ， 接 于 +24V、COM 及 X2 端 。 当 输入 端 开关 为 ON 时 ， 对 应 的 LED 


ЖЕН 


继电器 输出 的 输出 端 接线 例子 如 图 1-7 所 示 。 图 中 Yo, ҮІ, Ү2, ҮЗ 使 用 交流 电源 


(AC250V 以 下 ) ， 接 公共 端 COM1。 
Ү4, Y5. Y6. Y7 使 用 公共 直流 电 
ІН (DC 30V U F), ÈA E im 
COM2。 输 出 电路 的 最 大 负载 ， 对 


AC 电 源 | 4 点 公共 输出 电路 
AC250V 以 下 
一 


МС SA ， 
o— < 5 


... 


该 PLC 的 输出 电路 无 内 
置 熔 丝 ， 为 了 防止 负载 









继电器 输出 ， 纯 电阻 负载 时 ， 为 
2A/ 点 ; 感应 性 负载 时 ,为 80V + A; 
灯 负 载 时 ， 为 100W。 对 晶闸管 输 
出 ， 纯 电阻 负载 为 0.3A/ 点 ; 感应 
性 负载 最 大 为 30V - A (АС 
200V); 灯 负 载 为 30W。 对 晶体 管 
输出 ， 纯 电阻 负载 最 大 为 0.5A/ 
点 ; 感应 性 负载 为 7.2WZDC24V ; 
灯 负 载 为 0.9WZDC24V。 

面板 上 还 有 动作 指示 灯 : 
POWER 一 一 电源 指示 灯 ;RUN 一 一 











运行 指示 灯 ; ВАТТ. У 电池 电 
压 下 降 指 示 灯 ;PROG-E 程序 出 


错 指 示 灯 ,程序 出 错时 此 指示 灯 闪 


短路 等 故障 烧 断 PLC 的 
基板 配 线 ， 请 每 4 点 设 
置 5~10A 熔 丝 








DC 电源 
DC30V 以 下 


81-7 ” 继 电 需 和 输出 接线 例子 


ЖҚ; CPU-E——CPU 出 错 指示 灯 ，CPU 出 错时 此 指示 灯亮 。 
通过 面板 ，PLC 的 基本 单元 可 以 用 连接 电缆 与 计算 机 、 扩 展 模块 、 扩 展 单元 以 及 特殊 模 


块 相 连接 。 
1.2 PLC 的 工作 方式 


1.2.1 РІС 的 基本 逻辑 图 形 





PLC 依 徘 执行 程序 来 实现 对 工业 过 程 的 控制 。 它 工作 时 由 连接 于 输入 单元 的 按钮 、 限 位 














开关 等 输入 元 件 输入 通 、 断 的 信号 。 经 过 РОС 对 这 些 信号 按 程序 顺序 进行 逻辑 和 运算。 再 通 
过 输出 单元 驱动 控制 元 件 ， 如 电磁 内 、 接 触角 、 指 示 灯 等 。 这 些 触 点 的 通 、 呆 ， 线 疾 或 灯 的 


得 电 与 失 电 ， 可 用 逮 辑 代数 中 的 “1 


WF, REAREN “0”, 


”和 “0” 来 表示 。 触 点 接 通 ,线圈 得 电 为 “1”; 触 点 





РІС 的 控制 逻辑 电路 由 若干 软 元 件 组 成 。 它 们 是 输入 继 电 ГН J- 





器 、 输 出 继 电 需 、 定 时 器 、 计 数 需 等 。 这 些 软 元 件 由 等 效 的 逻辑 а) b) 
线圈 和 常 开 / 常 团 触 点 构成 ， 如 图 1-8 所 示 。 图 a 为 常 开 触 点 ， 图 人 或 {H 
b 为 常 闭 触 点 ， 图 с 为 线圈 。 这 些 图 形 组 成 了 PLC 的 控制 逻辑 。 a 

图 1-9 表示 了 其 中 的 一 个 简单 的 图 形 ， 其 中 间 部 分 称 为 梯形 图 1-8 PLC 的 基 
图 ,左右 两 侧 为 等 效 的 输入 输出 电路 。 梯 形 网 中 XI 、X2 是 输入 本 逻辑 图 形 


继电器 ХІ, X2 的 常 开 触 点 。Y1 、Y2 为 输出 继电器 ， 它 由 线圈 、 а) 常 开 触 点 b) ЖШ 
常 开 触 点 和 常 闭 触 点 组 成 。PLC 是 按 梯形 图 或 指令 表 进 行 逻 辑 运 шн с) ЯШ 


算 的 。 例 如 ， 图 1-9 中 线圈 ҮІ, Y2 的 电路 逻辑 为 : 
Ү1- (ХІ +Y1) : X2 Y2 
Ү2 = (Х2 + Ү2) : XI · ҮІ 


SBI 

















X001 X002 Y002 
0 (Y001) 


Y001 


X002 X001 Ү001 
(Y002) 






Y002 


外 部 负载 





图 1-9 梯形 图 及 其 秆 效 的 输入 输出 电路 


当 外 接 按钮 SBI 闭合 时 ， 等 效 的 输入 继电器 线圈 得 电 ， 常 开 触 点 XI 为 “1”， 则 此 时 线 
圈 ҮІ 和 线圈 Y2 的 逻辑 为 : 
Y1=(1+0)-0:0=1 
Y2=(0+0) .1.1 
НК, Y1 线圈 得 电 ，Y2 线圈 不 得 电 ， 输 出 单元 的 等 效 常 开 触 点 ҮІ 闭合 ， 使 外 接 控制 
电路 的 КМІ 线圈 得 电 ， 而 KM2 线圈 不 得 电 。 之 后 ， 当 外 接 按 钮 SB2 闭合 时 ,线圈 ҮІ, Y2 
的 逻辑 为 : 





Y1=(0+1) .1 
Ү2-(1%0)-0:0-1 
则 此 时 KM2 线圈 得 电 ， 而 KM1 线圈 不 得 电 。 
以 上 为 PLC 运行 时 执行 逻辑 运算 的 一 个 例子 。 值 得 注意 的 是 ， 像 图 1-9 这 样 的 电动 机 正 
反 转 控制 电路 ， 除 了 在 РОС 内 部 程序 联 锁 之 外 ， 在 外 部 负载 电路 也 要 实施 联 锁 。 
1.2.2 PLC 的 工作 方式 
PLC 的 工作 方式 并 不 如 上 述 那 么 直接 。 它 与 计算 机 系统 一 样 ， 是 以 执行 一 种 分 时 操作 、 
循环 扫描 的 工作 方式 工作 的 。 每 一 扫描 过 程 分 为 输入 采样 、 执 行程 序 、 输 出 刷新 三 个 阶段 ， 
如 图 1-10 所 示 。 





输入 采样 执行 程序 输出 刷新 
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图 1-10 PLC 的 工作 方式 
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1. 输入 采样 阶段 

输入 端子 是 PLC 从 外 部 接收 信和 号 的 窗口 。PLC 接 通 电源 之 后 ， 首 先进 行 自 检 ， 然 后 访 
问 输入 接口 电路 ， 将 从 输入 端子 来 的 ONOFF 信和 号 读 入 到 输入 映像 存储 区 中 。 这 些 存放 到 
输入 映像 存储 区 中 的 数据 ， 在 程序 执行 过 程 中 ， 即 使 外 部 输入 改变 ， 其 也 不 会 变化 ， 一 直到 
下 一 扫描 周期 到 达 才 读 入 输入 信号 的 变化 。 

2. 执行 用 户 程 序 

接 到 执行 程序 命令 ，CPU 根据 用 户 程序 存储 器 的 指令 内 容 ， 从 输入 映像 存储 区 与 其 他 
的 软 元 件 的 映像 存储 区 中 读 出 各 软 元 件 的 数值 和 ОМ/ОКЕ 状态 ， 按 程序 顺序 ， 从 0 步 开 始 ， 
由 左 到 在 ， 由 上 到 下 顺序 执行 ， 进 行 逻辑 运算 ， 并 将 运算 的 结果 写 和 到 各 软 元 件 的 映像 区 
中 。 因 此 ， 各 软 元 件 映 像 区 内 容 随 着 程序 的 执行 而 改变 着 。 

3. 输出 刷新 

当 所 有 的 指令 执行 完毕 ( 即 执 行 到 END 指令 )， 输 出 Y 映像 区 的 ONOFF 状态 会 传 到 
输出 锁 存 内 存 器 ， 作 为 PLC 的 实际 输出 ， 再 经 输出 端子 驱动 外 部 控制 器 件 动 作 ， 然 后 返回 
输入 接口 电路 ， 再 根据 从 输入 端子 传 来 的 ON/OFF 状态 ， 刷 新 输入 映像 区 的 内 容 ， 再 执行 
程序 ， 再 输出 ， 再 刷新 。 

РІС 就 是 以 这 种 循环 扫描 的 方式 工作 的 。 扫 描 动 作 一 周 所 需 的 时 间 称 为 一 个 扫描 周期 。 
扫描 周期 的 长 短视 每 执行 一 个 指令 所 需 的 时 间 以 及 用 户 程 序 所 含 指 令 步 数 而 定 。 

但 是 ，PLC 在 执行 信号 逻辑 关系 响应 时 ， 存 在 着 清 后 现象 。 例 如 ， 当 输入 端子 状态 从 
ON 变 到 OFF， 或 从 OFF 变 到 ON 时 ， 由 于 输入 接口 电路 的 阻 容 滤波 器 的 原因 ， 造 成 响应 清 
后 。 由 于 对 输入 信号 响应 的 滞后 ， 会 影响 其 他 软 元 件 的 响应 淖 后 。 一 般 来 说 ，PLC 的 总 响应 
沾 后 时 间 只 有 几 十 毫秒 。 这 对 于 一 般 系 统 来 说 影响 不 大 。 但 为 了 减少 这 种 响应 沾 后 ， 可 设计 
更 优化 的 程序 系统 以 及 采用 扫描 速度 较 快 的 PLC。 



































1.3 PLC 的 内 部 软 元 件 


PLC 的 内 部 软 元 件 包括 输入 继电器 、 输 出 继电器 、 辅 助 继 电器 、 状 态 继 电 嚣 、 定 时 髓 、 
计数 器 和 数据 存储 器 等 。 本 节 以 日 本 三 菱 公 司 FX 系列 РЫС 为 例 ， 介 绍 РОС 内 部 软 元 件 的 作 
用 与 功能 。 这 些 软 元 件 是 РІС РНН РЕ, ЖЕН u TE 
1.3.1 输入 继电器 (X) 和 输出 继电器 (Y) 

外 部 开关 或 传 感 需 送 来 的 输入 信号 经 输入 端子 与 输入 继 电 需 (X) 连接 。 各 点 输入 继 电 
器 都 有 任意 对 背 开 触 点 和 稼 闭 触 点 供 PLC 内 部 编程 用 。 这 些 触 点 只 能 由 外 部 输入 信号 驱动 
而 不 能 由 内 部 编程 指令 控制 。FX 系列 的 输入 继电器 的 编号 (地址 号 ) 按 八 进 制 编号 ;，X0 ~ 
X7，X10 ~ X17，…， 基 本 单元 中 输入 继 电 需 最 多 可 达 64 点 ， 加 上 扩展 单元 及 扩展 模块 (小 
于 或 等 于 3 块 ， 最 大 扩展 输入 124 点 ) ， 总 输入 点 数 达 188 点 ， 见 表 1-1. 











表 1-1 FX 系列 PLC 的 输入 输出 点 数 








型 号 输入 点 数 (X) | 输出 点 数 (Y) | 扩展 模块 最 大 (X. Y) 点 数 答 入 输出 总 点 数 
FX1S-10MR (Т) 6 4 不 可 扩展 10 





FX1S-14MR (Т) 8 6 不 可 扩展 14 
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( 续 ) 
型 号 输入 点 数 (X) | 输出 点 数 (Y) | 扩展 模块 最 大 (X、Y) 点 数 输入 输出 总 点 数 
ЕХ15-20МВ (Т) 12 8 不 可 扩展 20 
FX1S-30MR (Т) 16 14 不 可 扩展 30 
FXIN-24MR (Т, 5) 14 10 64 88 
FXIN-40MR (Т, 5) 24 16 64 104 
FXIN-60MR (Т, 5) 36 24 64 124 
FX2N-16MR (Т, S) 8 8 128 144 
FX2N-32MR (T. Š) 16 16 128 160 
ЕХ2М-48МВ (T. Š) 24 24 128 176 
FX2N-64MR (T. Š) 32 32 128 192 
FX2N-8OMR (T. 5) 40 40 128 208 
FX2N-128MR (Т, 5) 64 64 128 256 
FX3U-16M 8 8 248 264 
FX3U-32M 16 16 248 280 
FX3U-48M 24 24 248 296 
FX3U-64M 32 32 248 312 
FX3U-80M 40 40 248 328 
FX3U-128M 64 64 248 376 
FX3UC-16M 8 8 248 264 
FX3UC-32M 16 16 248 280 
FX3UC-64M 32 32 248 312 
FX3UC-96M 48 48 248 344 
FX3G-14M 8 6 128 142 
ЕХЗС-24М 14 10 128 152 
ЕХЗС-40М 24 16 128 168 
ЕХЗС-60М 36 24 128 188 


ШІН ЕНЕ (Y) Я-ЗХЕ ЕНЕ ЕЕ ГЕЙІНЕ. `430 h АН gs А ЯР ON AR 
输出 信号 则 通过 输出 单元 的 等 效 第 开 触 点 传送 到 输出 接 





态 ， 其 触 点 动作 。 厂 接 到 输出 指令 ， 

















线 端 子 ， 驱 动 外 部 负载 。FX 系列 的 输出 继 电 带 的 编号 (地 址 号 ) 也 按 八 进 制 编号 : Y0 ~ 


Y7, О-У, чь 


， 最 多 可 达 188 点 ， 见 表 1-1 所 示 。 


扩展 输入 输出 单元 /模块 的 输入 /输出 编号 , 要 接 者 前 面 的 输入 /输出 编号 分 别 分 配 ， 
末 位 数 必须 从 0 开始 。 例 如 ， 前 面 的 基本 单元 以 X042 结束 ， 则 下 一 个 输入 扩展 单元 要 从 


X050 开始 ， 余 类 推 。 
图 1-11 УШАЙЯН ЕХ 和 输出 继 电 右 YY 的 用 法 。 图 中 当 外 接 于 输入 端子 ХО 的 按钮 SBO 


Х000 


Ү000 


Ү000 


X001 


Ү000 


4 Тоо 


图 1-11 


ШАН АН НУ HE 


12 


闭合 时 ， 输 入 继电器 ХО 的 映像 为 1，X0 的 常 开 触 点 闭合 ， 输 出 继电器 YO 的 等 效 线圈 得 电 ， 
YO 的 映像 为 1，Y0 的 两 个 党 开 触 点 财 合 ， 其 中 一 个 用 作 目 锁 ， 另 一 个 驱动 Y1 得 电 。 
1.3.2 辅助 继电器 (М) 

РІС 内 有 很 多 辅助 继电器 (M) 。 辅 助 继电器 与 输出 继 电 需 一 样 都 有 线圈 和 笛 开 、 稼 闭 
触 点 。 辅 助 继 电器 线圈 可 由 РІС 内 各 种 软 元 件 触 点 驱动 ， 其 触 点 使 用 次 数 不 受 限制 。 但 是 ， 
辅助 继 电 融 的 触 点 不 能 直接 驱动 外 部 负载 。 外 部 负载 必须 由 输出 继电器 驱动 。 

辅助 继 电 吉 分 为 一 般 用 (型 ) ， 断 电 保持 用 ОШ) ЖЕРЛЕУ АНЫ AS Ah 

一 般 用 的 辅助 继 电 需 特点 是 : 线圈 得 电 ， 触 点 动作 ,线圈 失 电 触 点 复位 。 断 电 保 持 用 的 
辅助 继电器 ， 当 停电 时 ， 线 圈 由 后 备 锂电 池 维 持 ， 当 再 恢复 接 通 供电 时 ， 它 就 能 记忆 停电 前 
的 状态 (注意 ， 使 用 断 电 保持 的 辅助 继电器 时 要 用 RST 指令 来 清除 它 的 记忆 内 容 ) 。 

一 般 用 和 断 电 保持 用 的 辅助 继电器 的 用 法 如 图 1-12 所 示 。 图 中 M10 为 一 般 用 辅助 继 电 
器 ，M600 为 断 电 保 持 用 辅助 继电器 。 当 接 通 电源 ，X0 为 ON 时 ，M10 线圈 得 电 ， 驱 动 Y0。 
当 X2 为 ON 时 ，M600 得 电 ， 了 驱动 Y10。 当 电源 断 开 ，M10 失 电 ，Y0 失 电 ,但 M600 仍 维持 
得 电 状 态 ， 对 断 开 前 的 动作 进行 自 保 持 ，Y10 仍 得 电 。 当 再 次 接 通电 源 ，M600 能 继续 之 前 
的 动作 。 但 是 如 果 再 次 接 通 电源 前 ，X3 常 闭 触 点 开路 ，M600 就 不 会 动作 。 


x000 5001 














x002 5003 


8 600 
М600 


图 1-12 辅助 继 电 硕 的 用 法 


PLC 的 特殊 辅助 继电器 很 多 ( 见 附录 B) ， 各 个 特殊 辅助 继电器 都 具有 不 同 的 功能 。 其 
中 有 些 特殊 辅助 继电器 当 运 行 PLC 时 ， 自 动 驱 动 其 线圈 ， 用 户 仅 可 利用 其 触 点 功能 ， 例 如 : 
M8000: 常 ON， 作 运行 监视 用 (在 运行 中 接 通 ) ; 
M8002: 初始 脉冲 〈 仅 在 运行 开始 瞬间 接 通 一 脉冲 周期 ) ; 
M8011: 产生 10ms 连续 时 钟 脉冲 ; 
М8012. 产生 100ms 连续 时 钟 脉 冲 ; 
М8013. 产生 1s 连续 时 钟 脉冲 。 
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Зо РАСНИ ВЈ Е 8 M 52А 2 ЧИЛИ ДСМ, Е — E 09286 
ІІ: 





М8028. ЕХ15, ЕХОМ 系列 PLC 的 100ms/10ms 定时 器 的 切换 ; 
M8033: 当 PLC 由 RUN 一 STOP (停止 时 ) 存储 需 内 容 保持 不 变 ; 
M8034: 禁止 所 有 输出 ，PLC 外 部 输出 触 点 全 为 OFF， 但 PLC 内 部 仍 可 运行 ; 


М8039. РІС 以 恒定 扫描 方式 运行 ; 
M8040: 禁止 转移 。 

ЕХ 系列 PLC 的 辅助 继电器 以 十 进 制 编号 ，FX 系列 各 类 型 PLC 的 辅助 继电器 的 编号 见 
表 1 -2 о 





11-2 ЕХ 系列 辅助 继电器 的 编号 











型 号 FXIS FXIN FX2N FX3U. FX3UC FX3G 
шн MO ~ M383 MO ~ M383 MO ~ M499 MO ~ M499 MO ~ M383 
(384 点 ) (384 点 ) (500 点 ) (500 点 ) (384 点 ) 
I А М384 ~ М551 М384 ~ М1535 М500 ~ М3071 М500 ~ М7679 М384 ~ М1535 
Er BEE H 
(128 点 ) (1152 点 ) (2572 点 ) (7180 点 ) (1152 点 ) 
Е М8000 ~ М8255 М8000 ~ М8255 М8000 ~ М8255 М8000 ~ М8511 М8000 ~ М8511 
特殊 用 
(256 点 ) (256 点 ) (256 点 ) (512 点 ) (512 4) 





1.3.3 状态 继电器 (S) 














Аат (S) 是 步 进 顺序 控制 中 的 重要 软 元 件 ， 它 与 步 进 顺 控 指 令 STL 组 合 使 用 。 


S 继 电 需 的 状态 只 有 “1” 与 “0” 两 种 ， 当 状态 为 “1” 时 ， 可 驱动 输出 继 电 融 或 其 他 软 元 
ІҢ; 5 继 电 需 的 状态 可 以 转移 ， 当 满足 一 定 条 件 时 ， 状 态 可 以 由 源 态 转移 到 目标 态 。 当 发 生 
转移 时 ， 源 态 复位 为 “0”， 目 标 态 变 为 “1”。 各 状态 继 电 融 的 常 开 和 常 闭 触 点 使 用 次 数 不 限 。 
当 不 用 作 步 进 顺 控 时 ， 状 态 继 电 需 可 以 被 当 作 辅助 继 电 需 使 用 。 注 意 : 对 断 电 保持 型 的 状态 
继 电 需 在 重复 使 用 时 ， 要 用 RST 指令 复位 。 
状态 继电器 S 以 十 进 制 编号 ，FX 系列 各 类 型 的 PLC 的 辅助 继 电 硕 的 编号 见 表 1-3 。 
表 1-3 FX 系列 状态 继电器 的 编号 

















型 号 FXIS FXIN FX2N FX3U. FX3UC FX3G 
НЕМЕ 50 - 59 S0 ~ S9 S0 ~ S9 S0 ~ S9 S0 ~ S9 
i (10%) (10 点 ) (10 点 ) (10 点 ) (10 点 ) 
510-5127 510-5127 510 - 5499 510 ~ 5499 51000 - 54095 
一 般 用 
(118 点 ) (118 点 ) (400 点 ) (490 点 ) (3096 点 ) 
S500 ~ S899 
I 5128 - 5999 5500 ~ 5899 510 ~ 5899 
WEER 以 上 均 为 保持 型 S1000 ~ S4095 
(872 点 ) (400 点 ) (890 点 ) 
(400 点 ，3096 点 ) 
S900 ~ S999 S900 ~ S999 S900 ~ S999 
报警 用 - 一 
(100 点 ) (100 点 ) (100 点 ) 

















K 1-3 中 初始 化 用 的 状态 继 电 融 是 当 PLC 一 接 通电 源 时 ,初始 脉冲 就 给 初始 化 状态 继 电 带 
(80 ~S9) 置 “1”。 报 警 用 的 状态 继 电 表 专用 于 信号 报警 ， 也 可 用 作对 外 部 故 隐 诊断 的 输出 。 
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1.3.4 定时 器 (Т) 

РІС 的 定时 器 (Т) 与 接触 继 电 控 制 的 通电 延 时 时 间 继 电器 很 相似 。PLC 的 定时 圳 是 根 
据 时 钟 脉冲 累积 计时 的 。 时 钟 脉冲 一 般 有 lms 、10ms 、100ms 等 ， 当 累积 的 时 间 与 设 定 值 相 
同时 ， 定 时 右 的 触 点 动作 。 定 时 右 的 定时 设 定 值 可 以 使 用 用 户 程 序 存储 如 内 的 常数 K (十 进 
制 )， 也 可 以 使 用 后 述 的 数据 寄存 器 (D) 的 当前 值 。 当 使 用 数据 寄存 融 时 ， 一 般 使 用 呆 电 
保持 型 的 数据 寄存 器 。 

PLC 存储 右 内 存储 的 数据 是 用 二 进 制 数 表 示 的 。 当 用 十 进 制 常 数 表示 定时 禹 的 设 定 
ІНІМ, 十进制 数 上 自动 变换 成 二 进 制 数 存放 在 存储 口中 。 对 16 位 的 存储 器 ， 对 应 的 十 进 制 
数 最 大 值 为 32767。 故 此 ， 对 100ms 的 定时 右 ， 其 延 时 时 间 为 0.1 ~ 3276. 75; 对 10ms 的 定 
时 锅 ， 其 延 时 时 间 为 0. 01 ~ 327. 67s。 

FX 系列 PLC 的 定时 器 有 两 类 НЕ ВРАТА ЕНГЕ ЕХ 系列 PLC 的 定时 需 编 号 
见 表 14， 其 中 T192 ~ Т199 定时 器 常用 于 子 程序 中 。 

R14 FX 系列 定时 器 的 编号 







































































型 号 FXIS FXIN FX2N FX3U. FX3UC FX3G 
T TO ~ T62 TO ~ T199 TO ~ T199 TO ~ T199 TO ~ T199 
ms 
(63 点 ) (200 点 ) (200 点 ) (200 点 ) (200 点 ) 
i T32 ~ T55 T200 ~ T245 T200 ~ T245 T200 ~ T245 T200 ~ T245 
ms 
( M8028 = ON) (46 点 ) (46 点 ) (46 点 ) (46 点 ) 
! Т63 T256 ~ T511 T256 ~ T319 
ms 一 一 
(1 点 ) (256 点 ) (64 点 ) 
T246 ~ T249 T246 ~ T249 T246 ~ T249 T246 ~ T249 
lms 积 算 一 
(4 点 ) (4 点 ) (4 点 ) (4 点 ) 
iate T250 ~ T255 T250 ~ T255 T250 ~ T255 T250 ~ T255 
115 小 == 
(6 点 ) (6 点 ) (6 点 ) (6 点 ) 
1. 通用 定时 唤 
通用 定时 需 的 工作 原理 如 网 1-13 所 示 。 
X0 105 
х000 
| ——— r І 
0 kion Т 
Т0 ы 4 
ü 
4 ӨРБІТЕ 0 
Y0 
a) b) 


图 1-13 通用 定时 器 的 工作 原理 
а) 梯形 图 b) 动作 时 序 网 











图 1-13 中 ， 当 ХО 接 通 ，TO 线圈 得 电 ， 开 始 延 时 。 当 延 时 时 间 等 于 设 定 值 (t=0. 1s x 
100 =10s) Ff, TO 常 开 触 点 闭合 ， 驱 动 输出 继电器 Y0。 从 图 b 可 见 到 ， 定 时 噩 线圈 在 计时 
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过 程 中 一 直 是 得 电 的 ， 当 线圈 延 时 达到 设 定 值 ， 其 触 点 动作 。 之 后 计时 线圈 仍 通电 ， 但 定时 
器 并 不 计时 ，Y0 保持 得 电 状态 ， 一 直到 ХО 断 开 ， 定 时 器 线圈 失 电 ， 定 时 器 的 触 点 复位 ， 
Y0 才 失 电 。 

图 1-14 为 断 电 延 时 定时 器 ， 当 X10 接 通 ，Y2 得 电 ; 松手 ， 当 X10 断 开 ，X10 常 闭 触 点 
闭合 ， 定 时 器 T2 线圈 得 电 ， 延 时 20s，T2 常 闭 断 开 ，Y2 ХЕ, 

用 数据 寄存 器 D 可 作为 定时 器 的 设 定 值 ， 如 图 1-15 所 示 。 图 中 MOV 为 数据 传送 功能 指 
令 。 当 X10 闭合 ， 将 十 进 制 数 K100 送 到 数据 寄存 器 D3 中 ，D3 的 当前 值 为 K100， 作 为 定 
时 需 的 设 定 值 。 











x010 


x010 Т? 0 Е--һну K100 р 
0 Yo02 Т 
Үй0? x010 5 Е-----------ТІ D3 
2 Е200 Т 


ІІ 1-4 НЕМЕНЕ 图 1-15 用 寄存 器 D 作 定 时 器 设 定 值 





2. 积 算 定 时 器 

这 类 定时 器 具有 上 断 电 保持 功能 。FX1IN 、FX2N FX3U. FX3G 都 具有 这 类 定时 器 。 当 了 驱 
动 定时 帮 线 圈 的 输入 触 点 断 开 或 停电 时 ， 积 算 定时 各 的 当前 值 能 保留 。 当 输入 触 点 再 次 接 通 
或 恢复 供电 时 ， 计 时 继续 。 当 两 次 或 多 次 时 间 累 积 之 和 等 于 设 定 值 时 ， 定 时 器 的 触 点 动作 。 
这 类 定时 器 当 动 作 完 成 之 后 ， 一 般 都 要 用 RST 复位 。 积 算 定时 器 有 lms 和 100ms 两 种 时 钟 
脉冲 。 积 算 定 时 融 的 工作 原理 如 图 1-16 所 示 。 当 ХО 两 次 接 通 的 时 间 累 计 等 于 设 定时 间 时 ， 
T250 触 点 动作 。 此 时 如 果 XO 继续 接 通 或 断 开 ， 痢 不 会 改变 定时 器 的 当前 值 ， 一 直到 ХІ 接 
通 ，T250 复位 ，Y2 TRE, 


























t t 
Е--і [| oaos 


X000 
Ü |J—1n ri K300 2%) 
T250 触 点 
4 FF 0 
х001 Y2 
Ë — — TT T250 
ХІ 


а) 


图 1-16 PRETAN СЕЛ 
а) 梯形 图 b) 时 序 图 


1.3.5 计数 器 (С) 





PLC А ат (С) 具有 计数 功能 。 它 由 等 效 的 计数 线圈 、 复 位 线圈 以 及 对 应 的 常 开 篆 
闭 触 点 组 成 。 当 复位 线圈 接 通 ,计数 带 复 位 。 计 数 六 线圈 每 接 通 一 次 ， 即 每 次 从 OFT 一 ON， 
计数 天 计数 一 次 。 当 计数 希 的 当前 值 与 设 定 值 相 同 ， 计 数 融 触 点 动作 。PLC 计数 融 分 为 一 般 
型 和 断 电 保持 型 两 种 。 两 者 最 重要 的 区 别 是 ， 当 PLC 切断 电源 时 ， 一 般 型 的 计数 各 当前 值 
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而 靳 电 保持 型 的 计数 带 还 将 保留 切断 电源 前 的 计数 值 。 


ЕХ 系列 PLC 的 计数 天 分 为 16 位 增 计数 融 、32 位 增 / 减 计 数 带 以 及 高 速 计数 天 三 种 。 





表 1-5 为 FX 系列 PLC 的 计数 器 编号 。 


表 1-5 FX 系列 PLC 的 计数 器 编号 


























计数 类 别 FX1S FXIN FX2N FX3U. FX3UC FX3G 
CO ~ С15 CO ~ С15 C0 ~ С99 CO ~ C99 CO ~ C15 
一 般 型 
增 计 数 (16 点 ) (16 点 ) (100 点 ) (1005) (16 点 ) 
(16 位 ) C16 ~ C31 C16 ~ C199 C100 ~ C199 C99 ~ C199 C16 ~ C199 
持 型 
(32 点 ) (184 点 ) (100 点 ) (100 点 ) (184 点 ) 
_ C200 ~ C219 C200 ~ C219 C200 ~ C219 C200 ~ C219 
增 / 减 | 一 般 型 一 
(20 点 ) (20 点 ) (20 点 ) (204) 
计数 
I C220 - C234 C220 ~ C234 C220 ~ C234 C220 ~ C234 
(32 位 ) | 保持 型 
(154) (154) (154) (154) 
С235 ~ С255 
С235 ~ С255 С235 ~ С255 
С235 ~ С255 С235 ~ С255 单 相 60kHz 4 点 
РИСТЕ 单 相 60kHz 4 点 单 相 100kHz 6 点 
高 速 计 数 单 相 7kHz 4 点 单 相 60kHz 2 点 10kHz, 2 点 
双 相 30kHz 1 点 10kHz, 2 点 
双 相 2kHz 1 点 双 相 30kHz 1 点 双 相 30kHz 2 点 
5kHz 1 点 双 相 50kHz 2 点 
5kHz 5 点 








1. 16 位 增 计 数 器 

16 位 增 计数 需 是 一 种 16 位 二 进 制 加 法 计数 需 ， 其 设 定 值 由 1 ~32 767， 可 由 十 进 制 常 
数 设 定 ， 也 可 由 数据 寄存 带 D 的 当前 值 设 定 。 

16 位 增 计数 需 的 工作 原理 ， 如 图 1-17 所 示 。 





16 位 增 计 数 天 工作 原理 图 
a) 梯形 图 b) 时 序 图 


图 1-17 


图 中 ， 接 通 X1， 使 计数 器 C2 复位 。 当 X2 每 接 通 一 次 ， 即 从 OFF 一 ON， 计 数 器 计数 一 
次 ， 计 数 需 当前 值 加 1。 当 计数 需 当 前 值 等 于 设 定 值 时 ， 计 数 需 触 点 动作 ， 驱 动 输出 继 电 融 
Y3。 此 后 ， 当 计数 器 计数 线圈 输入 端 X2 接 通 或 断 开 时 ，C2 的 当前 值 均 不 变 。Y3 线圈 仍 得 
电 。 一 直到 复位 输入 ХІ НАЈ, ЖЕН, C2 才 复 位 ，Y3 Ха. 

必须 注意 ， 由 于 PLC 是 周期 性 扫描 工作 的 ， 因 此 计数 输入 端 X2 的 ОМ 或 OFF 的 时 间 宽 
度 必 须 比 PLC 的 扫 摘 周期 长 ， 才 不 致 于 误 动 作 。 

2. 32 位 增 / 减 计数 器 

32 位 增 / 减 计数 需 是 32 位 二 进 制 加 法 顺 。 在 FX 系列 的 PLC P, FXIN, FX2N, FX3U, 
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FX3G 机 型 都 具有 这 种 功能 ， 其 计数 设 定 值 为 -2 147 483 648 ~ +2 147 483 647 (十 进 制 常 
数 K) 。32 位 增 / 减 计数 器 的 编号 为 C200 ~ C234， 它 的 增 / 减 计数 的 方向 由 特殊 辅助 继电器 
M8200 ~ M8234 的 ON/OFF 而 定 。 计 数 器 CA 和 AAA 与 特殊 辅助 继电器 M8 人 信人 一 一 对 应 。 
当 M8 信人 和 信 信 的 线圈 为 OFF i, CAAA IATE: 当 M8 AAA 线圈 为 ON F, С 
AAA 作 减 计数 工作 。 
32 位 增 / 减 计数 需 的 工作 原理 如 网 1-18 所 示 。 
X012 上升 下 降 EF 


X013 


x012 
0 ЕБ----------------( Н8210 БАЙЫ; 














#013 s 
3 ЕБ-----------ІЕТ 0210 当前 值 
х014 
в —— — .— —— zÜ K-5 
с210 
12 Б--------------” r Yl ) 
—7L I 7 
Y001 а. 


а) b) 


图 1-18 32 位 增 / 减 计数 器 工作 原理 
а) 梯形 图 b) 时 序 图 


图 中 C210 的 计数 方向 由 M8210 的 OFF 或 ON 控制 。 当 X12 为 OFF，M8210 为 OFF， 
C210 为 增 计数 ，C210 的 当前 值 由 -6 到 -5， 增 计数 达到 设 定 值 ( -5) 时 ,计数 器 C210 
的 常 开 触 点 置 位 为 “1”， 驱 动 ҮІ; 当 X12 接 通 ，M8210 为 ON, C210 为 减 计 数 ， 即 C210 
当前 值 由 -5 到 -6 减少 时 ， ЯЗ C210 的 第 开 触 点 复位 为 “0”，Y1 失 电 。 当 X13 БӘЙ, 
执行 RST 指令 ， 计 数 器 C210 当前 值 为 0， 其 触 点 复位 。 

如 同 定时 需 一 样 ， 计 数 需 的 设 定 值 可 以 用 十 进 制 和 常数 K 设 定 ， 也 可 由 数据 寄存 需 D 的 
当前 值 设 定 ， 如 图 1-19 所 示 。 但 对 32 位 计数 器 ， 所 指定 的 数据 寄存 需 D 按 2 位 连 号 成 对 处 
理 。 例 如 ， 指 定 D10, W) D11、D10 均 用 作 存 放 计 数 需 的 设 定 值 (32 位 ) ， 但 程序 中 应 避免 
再 使 用 D11。 


x000 





















CCC ро 


cD 
CCC i 


Х003 
-:------------------------------МН/ K150 D10 


М8018 Y001 
і 上 (0220 р10 


0220 
Е--------------Б:--:Б:Б:Б::Б-:Б-Б:Б:-Б:Б:Б:Б-Б-Б-Б-Б-Б-Б-Б--Б-:Б-:Б-Б-:Б--Б-:Б-:-:----:-:-:-::7 7002 


图 1-19 НОЕ 
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32 位 计数 需 是 以 一 种 称 为 “环形 计数 ”的 方式 计数 的 。 例 如 ， 如 果 由 2 147 483 647 Jš 
计数 加 1 时 ， 即 成 为 2 147 483 648。 同 理 ， 如 果 由 -2 147 483 648 减 1 时， 即 成 
为 2 147 483 647 。 

3. 高 速 计数 器 

当 计 数 频率 较 高 (ПЛ. kHz) 时 ,通用 计数 右 不 适用 ， 这 时 可 采用 高 速 计 数 絮 。FX Ж 
列 PLC 的 高 速 计 数 器 编号 为 C235 ~ C255， 共 21 点。 

ЕХ 系列 的 高 速 计 数 器 分 为 单 相 单 回 计数 输入 ， 单 相 双 向 计数 输入 和 双 相 (A、B 相 ) 
双 计 数 输入 三 种 ， 见 表 1-6。 高 速 计数 器 是 以 一 种 特定 的 输入 方式 (中断 输入 方式 ) 进行 计 
数 动作 的 ， 与 PLC 的 扫描 周期 无 关 。 

表 1-6 高 速 计数 器 的 输入 端 



































单 相 单 计数 输入 单 相 双 计 数 输入 双 相 双 计 数 输入 
С235 |С236|С237 |С238|С239|С240|С2411|С242|С243|С2441|С245|С246|С247|С248|С249|С250|С251|С252|С253|С254| C255 
X000 |UZD UZD UZD U | U U A |А А 
Х001 UZD 及 R D |D D B | B B 
X002 UZD UZD UZD 及 及 及 及 
X003 UZD 0 А А 
X004 UZD D B B 
X005 UZD 及 及 R 
X006 ° Š 
X007 Š Š 






























































3:16, U 为 增 计 数 输入 ，D 为 减 计 数 输入 ，A 为 A 相 输入 ，B 为 B 相 输入 ，R 为 外 
部 复位 输入 ，S 为 外 部 启动 输入 。 高 速 计数 需 中 的 中 断 输 入 端子 是 特 指 的 。 例 如 ，X0 适用 
于 C235, С241, C244 5, ЖН T C235 计数 器 ， 意 味 着 选用 ХО 作为 它 的 中 断 输入 端子 ， 
ШІ С241, 、C244 С246, 、C247 、C249 (251, C252. C254 等 以 及 中 断 I00 口 就 不 能 使 用 了 。 

(1) 单 相 单 计数 输入 (C235 ~ С245) ”这 类 高 速 计 数 颖 的 计数 方 回 由 与 之 相应 的 特殊 
辅助 继电器 M8235 ~ M8245 切换 。 当 M8A A AN OFF 时 ，C 信 信人 入 为 增 计数 ， 当 M8 信人 和信 信 
为 ON 时 ，C 信 信人 和信 为 减 计数 。 但 其 中 C235 ~ C240 的 复位 要 使 用 程序 ， 而 C241 ~ C245 的 复 
位 ， 要 用 表 1-6 中 所 示 的 复位 接线 端 。 这 类 计数 需 的 工作 原理 如 网 1-20 М. 

















x010 А010 
—— Ü @x>—— T M82535 Ü |— P M88244 


А011 А011 


IST 0285 3 Е------------Е1 0244 
х012 х0? 
F—— a O 35 K-5 Б Б--------(?24 М 
а) 0) 


图 1-20” 单 相 单 输入 计数 需 的 工作 原理 











图 1-20a 是 使 用 程序 复位 的 情况 。 图 中 的 复位 使 用 RST 指令 ， 其 中 斯 输入 端 用 ХО, ` 
X12 闭合 ，C235 按 ХО 的 输入 OFF 一 ON 计数 ， 其 原理 如 图 1-21 所 示 。 从 图 可 见 ， 当 计数 需 
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ABR y 2 Іі НЕНІ, Са HW aa S r; 当 计 数 需 为 增 计数 而 通过 其 设 定 值 时 ， 
计数 器 输出 触 点 置 位 ， 当 X11 接 通 ， 执 行 RST 指令 ，C235 复位 。 图 1-20b 为 有 外 部 启动 、 
复位 端的 情况 。 图 中 当 X012 接 通 旦 外 部 启动 输入 端 X6 也 接 通 时 ， 则 C244 可 由 ХО 读 入 计 
数值 。C244 的 复位 端 为 X001， 当 хо 上 和 TE 上 升 

X001 闭合 时 ，C244 复位 清和 零 。C244 хо 复位 输入 

的 复位 也 可 通过 程序 中 的 X11 执行 。 X012 





























(2) 单 相 双 计数 输入 (C246 ~ x000 
C250) ”这 类 高 速 计数 器 的 计数 方向 A 
分 别 由 各 自 的 中 断 输 入 端子 决定 。 有 ”和 跑 沸 。 
些 计数 器 还 有 外 部 复位 端子 (R) 和 | 
外 部 启动 端子 (S) 。 图 1.22 表示 了 BATEREN, ) 
这 类 计数 豆 的 工作 原理 。 图 a 所 示 的 06235 indus 
Н 68 C246， 没 有 外 部 复位 输入 端 
子 ， 故 要 使 用 RST 命令 复位 。 当 X12 图 1-21 图 1-20a 的 工作 原理 





接 通 后 ，C246 M ХО 输入 计数 信号 ， 对 OFF->ON 进行 增 计 数 ， 或 从 X1 输入 对 OFF—>ON 进 
行 减 计 数 。 图 b 所 示 的 计数 器 C249 有 外 部 复位 输入 端 X2， 有 外 部 局 动 输入 端 X6。 当 X12 
接 通 ，X6 又 接 通 ，C249 立即 可 进行 计数 ， 它 的 增 计数 输入 端 为 X0， 减 计数 输入 端 为 XI. 
这 类 计数 器 可 以 在 程序 上 不 设 复位 (RST) 。 而 且 高 速 计数 带 的 中 断 输入 端 都 不 出 现在 程序 
上 。 单 相 双 计数 输入 的 增 计 数 或 减 计 数 也 可 由 相应 的 特殊 辅助 继电器 M8246 ~ М8250 进行 设 

















ËL ° ON 减 计 数 Н ОҒЕ 地 计数 < 
Х011 s011 
0 F— . —oə, )À T C2dB 0 |——hV D CIR G243 
ШЕ 5013 
3 Е-ОМ5 КІ 2345 3 F——. vm K12345 
a) b) 


81-22 ФАН ЛЕНУ TAERE 


(3) 双 相 (A. ВЖ) 双 计 数 输入 (C251 ~ C255) ” 双 相 双 计 数 输入 通常 应 用 于 有 90° 
相位 差 的 双 相 式 编码 需 输 出 的 情况 。 当 A 相 输 入 接 通 时 ，B 相 输 入 由 OFF 一 ON 时 为 增 计 
Ж; 从 ON 一 OFF 时 为 减 计数 。 而 且 CAAA 的 增 / 减 计数 状态 ， 还 可 以 通过 特殊 辅助 继电器 
M8 A A AKI ON/OFF 进行 监控 。 其 工作 原理 如 图 1-23 所 示 。 图 a 中 ， 当 X11 接 通 ，C251 Я 
(М; У X12 接 通 时 ，C251 通过 中 断 进 行 输入 ХО (АЯ), ХІ (ВАН) 的 动作 进行 计数 。 若 
计数 的 当前 值 等 于 高 于 设 定 值 ， 则 Y2 得 电 ,， 知 当前 值 小 于 设 定 值 ， 则 Y2 不 得 电 。 当 减 计 
数 方向 时 ，M8251 触 点 接 通 ，Y3 得 电 ; 当 增 计数 方向 时 ，M8251 触 点 断 开 ，Y3 不 得 电 。 图 
b 中 的 计数 器 C254 有 复位 中 断 输入 端 X2 ， 还 有 起 始 中 断 输入 端 X6， 它 的 A 相 输入 端 ХО, 
B 相 输 入 端 X1、 复 位 端 X2 和 启动 端 X6 都 不 出 现在 程序 上 。 当 X12 为 ON，X6 也 为 ОМ, 
C254 立即 开始 计数 。 当 C254 的 当前 值 等 于 高 于 设 定 值 (D1，D0) 时 ，Y4 МЕ; 当 低 于 设 
定 值 时 ， 则 Y4 复位 。 

高 速 计 数 需 的 每 一 个 输入 端 对 输入 的 频率 都 有 一 最 高 响应 频率 。FX2N РІС 最 高 响应 频 
率 是 60kHz，FX3U РІС 最 高 响应 频率 是 100kHz。 
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А011 


ST 0251 


8012 
Е------ 251 


0251 


К12345 


oC A L 


М8251 


|F— n — V Y YYüüa 
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А011 


oC 


х012 


ЕБ------(2М р0 


6254 


0254 


ЕБ-----------------2 ҮйМ 


LERET: 


1 |——  Yüüs 


b) 


图 1-23” 双 相 双 输入 计数 器 的 工作 原理 


高 速 计数 器 的 比较 输出 要 用 到 HSCS 和 HSCR 应 用 指令 ， 见 本 书 第 5 章 。 
1.3.6 数据 寄存 器 (D) 

数据 寄存 器 (D) 是 存储 数据 的 软 元 件 。 这 些 寄存 絮 都 是 16 位 的 ， 可 存储 16 位 二 进 制 
数 ， 其 最 高 位 为 符号 位 (0 为 正 数 ，1 为 负数 ) 。 一 个 存储 融 能 处 理 的 数值 为 32 768 ~ +32 
767。 将 两 个 相 邻 的 寄存 器 组 合 可 存储 32 位 二 进 制 数 。 如 果 指 定 低位 (如 DO)， 则 紧 继 低位 
地 址 号 的 高 位 (D1) 便 被 自动 占用 。 低 位 指定 一 般 用 侦 数 软 元 件 号 (地址 号 )。32 位 寄存 
器 可 处 理 的 数值 为 -2 147 483 648 ~ +2 147 483 647, 

FX 系列 PLC 的 数据 寄存 需 可 分 为 普通 用 、 上 断 电 保持 用 和 特殊 用 三 类 ， 其 数据 寄存 套 的 
编号 见 表 1-7。 








表 1-7 数据 寄存 器 的 编号 














FXIS FXIN FX2N FX3U、 FX3UC FX3G 

通用 型 ро ~ D127 D0 ~ D127 ро ~ 0199 ро ~ D199 ро ~ D127 
(128 点 ，16 位) | (128 点, 16 位 ) | (200 点 , 16 位) | (200 点 , 16 位) | (128 点 , 16 位 ) 
ППТ D128 ~ 0255 D128 ~ 07999 0200 ~ 07999 0200 ~ 07999 0200 ~ 01099 
(1284, 16 位 ) | (7872 点 ，16 位 ) | (7800 点, 1647) | (78004, 16 位 ) | (972 点 ，16 位 ) 
Pe D8000 ~ D8255 D8000 ~ D8255 D8000 ~ D8255 D8000 ~ D8511 D8000 ~ D8511 
(256 44, 1644) | (2564, 16 位 ) | (256 点 , 16 位 ) | (512%, 1617) | (512,4, 16 f) 
恋 址 用 Ү0-У7,70-77 | У0-У7,270-277 | Ү0-У7, 70-77 | VO~VI, 70-77 | У0-У7, 70-77 
(164, 16 (ў) (1654, 16 位 ) (16,4, 16 位) (164, 16 位 ) (16 4, 1610) 























普通 用 及 上 断 电 保持 用 数据 寄存 需 的 数据 写 人 或 读 出 ， 要 使 用 应 用 指令 。 在 数据 寄存 器 中 
的 数据 ， 只 有 在 再 写 人 时 ， 才 会 改变 。 但 是 ， 普 通用 数据 寄存 需 在 运行 一 断 开 (КОМ 
STOP) 或 停电 时 ， 其 存储 的 数据 会 被 清 零 ， 而 断 电 保持 用 数据 寄存 需 在 RUN—STOP 或 停电 
时 ， 可 保持 其 存储 数据 。 数 据 寄存 需 的 数据 写 入 或 转移 要 使 用 应 用 指令 MOV， 如 图 1-24 所 
示 。 图 中 : 第 6 步 ， 当 XI 闭合 时 , 将 K200 写 人 到 D10 中 ,作为 Tl 的 设 定 值 ; 第 12 步 ， 
当 X2 闭合 时 ,将 D100 的 值 写 入 到 D5 +. 

特殊 用 数据 寄存 器 是 一 些 写 入 特定 目的 的 数据 或 已 经 写 入 特定 数据 的 数据 寄存 器 。 当 电 
源 接 通 时 ， 特 殊 用 数据 寄存 器 的 内 容 由 系统 ROM 写 入 初始 化 值 。 例 如 ，D8000 存放 警戒 时 
Ah (WDT) 时 间 ， 接 通电 源 时 ， 由 系统 ROM 5 Л (200ms), 但 如 果 要 改变 这 个 值 时 ， 要 
用 数据 传送 指令 МОУ 将 目标 时 间 送 入 D8000 中 ， 如 图 1-24 第 0 步 所 示 ， 其 含义 是 将 警戒 时 
钟 时 间 改 为 230ms， 送 入 D8000, 
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如 同 特殊 辅助 继 电 带 〈M) Е, ШЖОРЕИАЛ АЕ Sy f 68 BJ ЧАА, НА, T 
万 不 要 使 用 。 
1.3.7 变 址 寄存 器 (V、Z) 

变 址 寄存 融 (У. Z) 与 普通 用 数据 寄存 太一 样 ， 是 进行 数据 恋人 和信、 写 出 的 16 位 数据 寄 
存 锅 。 将 V 和 2 组合， 可 进行 32 位 运算 ， 此 时 V 作为 高 位 数据 存储 ,分 别 组 成 为 (V0， 

















Z0), (V1, Z2), (V2, Z2), =, (V7, Z7), € Z 为 变 址 寄存 器 首 址 。 
变 址 寄存 器 主要 用 于 改变 软 元 件 地 址 号 。 例 如 : "4 V =8, 7-4М,/ H 
X2V =X10 T3V =T11 XOZ = ХА T3Z = Т7 
ҮЗҮ = ҮІІ САУ = С12 Y3Z = Y7 C4Z = C8 
M10V = M18 D5V = D13 M10Z = M14 D5Z = D9 
S20V = S28 S20Z = 524 


1.3.8 FX PLC 使 用 的 常量 

ЕХ РІС 程序 在 进行 运算 时 使 用 二 进 制 数字 ， 但 在 编程 时 指定 元 件 的 设 定 值 或 操作 数 时 ， 
常 使 用 常数 K (10 进 制 数 ) 、 常 数 H (ӨН), ЖЕ CFAO 或 字符 串 。 

(1) 10 RZEK K 是 表示 10 进 制 整数 的 符号 ， 主 要 用 于 指定 定时 器 和 计数 器 的 
设 定 值 ， 或 是 应 用 指令 的 操作 数 中 的 数值 。 例 如 K300, K - 128 等 。10 进 制 常数 的 取 值 范 
围 如 下 : 

使 用 字数 据 (16 位 二 进 制 数 ) PF, К -32768 ~ K32767 ; 

使 用 双 字 数据 (32 位 二 进 制 数 ) 时 , К-2, 147, 483, 648 ~ К2, 147, 483, 647, 

(2) 16 RZEZ H H 是 表示 16 进 制 数 的 符号 ， 主 要 用 于 指定 应 用 指令 的 操作 数 的 
数值 ， 例 如 : H1234, H3D6B 等 。16 进 制 常 数 的 取 值 范围 如 下 : 使 用 字数 据 (16 位 二 进 制 
ЖО 时 ,HO ~ HFFFF (ВСР 数据 为 HO ~ Н9999); 使 用 双 字 数据 (32 位 二 进 制 数 ) HJ, НО ~ 
HFFFFFFFF (ВСР 数据 为 НО ~ H99999999 ) 。 

(3) ЖЕ E 是 表示 实数 的 符号 ， 主 要 用 于 指定 应 用 指令 的 操作 数 的 数值 。 例 如 : 
ЕІ. 234 或 E3.45 -3。 程序 运算 时 采用 二 进 制 浮 点 数 ， 使 用 范围 是 -1.0 х2 ~ -1.0x 
ое NL СЕ олы 

在 指定 操作 数 的 数值 时 常用 十 进 制 浮 点 数 。 可 以 用 小 数 形式 ， 例 如 ，12. 56 ЖИА E12. 56 
指定 ， 也 可 以 用 指数 形式 ， 例 如 ，- 1.386 ХІО 就 以 Е-1.386 +3 指定 , 2.68 x10 tL 
E2. 68 -2 指定 。 
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(4) FEE ”字符 串 是 以 “” 框 起 来 的 半角 字符 。 例 如 “CHINA”。 字 符 串 最 多 可 以 指 
定 32 个 字符 。 
1.3.9 FX2N 和 FX3U 系列 PLC 的 内 部 软 元 件 


FX2N 和 FX3U 系列 PLC 的 内 部 软 元 件 如 表 1-8 所 示 。 
表 1-8 FX2N 和 FX3U 系列 PLC 的 内 部 软 元 件 





















































































































































m Н FX2N 系列 FX3U 系列 
运算 处 理 基本 指令 0. 08 us/ RS 0. 065 ks/ 命令 
速度 应 用 指令 1.52hs ~ 几 个 100/1 0. 642hs ~ 几 个 100ps/ 命 令 
程序 容量 ”存储 器 形式 内 附 8000 步 内 附 8000 25 
指令 数 基本 、 步 进 指 令 | 基本 ( 顺 控 ) 指令 27 个、 步 进 指令 2 个 | 基本 ( 顺 控 ) 指令 27 个 、 步 进 指令 2 个 
应 用 指令 128 种 298 个 209 种 
ША ЖАН 184 点 ХО ~ X267 240 点 ХО ~ Х357 
输出 继电器 184 点 Y0 ~ Y267 240 点 YO ~ Ү357 
500 点 MO ~ M499 500 点 MO ~ M499 
ож 2572 点 M500 ~ M3071 (3%) 7180 点 М500 ~ М7679 
256 点 М8000 ~ М8255 512 点 М8000 ~ М8511 
初始 化 用 10 点 80 ~ 89 10 点 80 ~ 89 
一 般 用 xX 490 点 510 ~ 5499 490 点 S10 ~ 5499 
锁 存 用 400 点 S500 ~ S899 400 点 S500 ~ S899 
报警 用 100 点 S900 ~ 5999 100 点 S900 ~ 5999 
100ms 200 点 TO ~ T199 200 点 TO ~ T199 
10ms 46 点 T200 ~ T245 46 点 T200 ~ T245 
lms ( 积 算 ) © 4 点 T246 ~ T249 4 点 T246 ~ T249 
100ms (1%) © 6 点 T250 ~ T255 6 点 T250 ~ T255 
模拟 о 1 点 lms, 266 点 T256 ~ T511 
一 般 用 100 点 (16 位 ) СО ~ C99 100 点 (16 fZ) СО ~ C99 
锁 存 用 (е) 1005 (16 fZ) C100 ~ C199 100 点 (16 Z) C100 ~ C199 
一 般 用 20 点 (32 位 ) C200 ~ C219 20 点 (32 fu) C200 ~ С219 
锁 存 用 © 15 点 (32 位 ) C220 ~ C234 15,4 (3217) C220 ~ C234 
E 单 相 60kHz 2 点 ，10kHz 4 点 单 相 100kHz 6 点 ，10kHz 2 点 
双 相 30kHz 1 点 , 5kHz1 点 双 相 50kHz 1 点 ，(4 倍 ) 2 点 
通用 数据 | 一 般 用 X ”200 点 (16 位 ) D0 ~ 0199 200 点 (16 位 ) DO ~ D199 
数据 寄存 器 | 锁 存 用 | O< 7800 点 (16 位 ) D200 ~ 07999 (Ë) 7800 点 (16 fZ) D200 ~ 07999 
寄存 器 特殊 用 256 点 (16 位 ) D8000 ~ D8255 512 点 D8000 ~ D8511 
变 址 用 16 点 (16 位) VO ~ Ү7, 70-277 16 点 (16 位) VO ~ Ү7, 70-277 
转移 用 128 点 PO ~ P127 4086 点 PO ~ P4085 
指针 
Мер нн 15410 -18 (用 外 5 в Е 
部 输入 时 钟 ， 计 数 器 切 和 人 ) 
频率 8 点 NO ~ № 8 点 NO ~N7 
кн 十 进 制 K 16 位 : -32, 768 ~ +32, 767 ”32 位 : -2, 147, 483, 648 ~ +2, 147, 483, 647 
十 六 进 制 H 16 位: 0~FFFF (Н) 32 ff: 0 ~ FFFFFFFF (Н) 


Ж. 1. M1024 ~ M3071, 0512 ~ D7999 由 后 备 锂电 池 固 定 。 
2. @ 由 后 备 锂电 池 保 持 ; ※ 用 后 备 锂电 池 保 持 ， 但 参数 可 变 。 
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习 大 1 


11 PLC 由 哪些 基本 部 分 组 成 ? 试 述 它 的 工作 原理 。 

12 ”熟悉 各 类 内 部 继电器 的 编号 特点 、 作 用 、 参 数 和 梯形 图 的 表示 。 

13 ”熟悉 定时 器 和 计数 器 的 工作 特点 和 和 梯形 图 表示 。 为 何 通 用 定时 器 的 控制 触 点 在 定 
时 器 工作 过 程 中 要 一 直 闭 合 ， 而 计数 器 的 控制 触 点 在 计数 器 工作 过 程 中 不 能 一 直 闭 合 ? 

14 为 什么 辅助 继电器 M 不 能 驱动 外 部 负载 ? 斌 述 辅助 继电器 M 的 分 类 及 其 编号 
特点 。 

15 数据 寄存 器 D 的 常用 功能 是 什么 ? 如 何 用 D 作为 定时 器 和 计数 器 的 设 定 值 ? 








第 2 = 
ж Ж 3н S 


РІС 的 基本 逻辑 指令 是 PLC 对 程序 进行 逻辑 运算 并 以 规定 的 助 记 符 表示 的 一 种 指令 。 
它 的 组 成 格式 是 : 

程序 步 序 НІМ BER (作用 软 元 件 ， 编 号 ， 参 数 ) 

有 些 指 令 不 带 操 作 数 ， 有 些 种 一 个 ， 有 些 带 两 个 或 两 个 以 上 。FX 系列 的 ЕХІМ, FX2N 
等 机 型 有 27 个 基本 指令 ，FX3U、FX3G 等 机 型 有 29 个 基本 指令 。 本 章 主 要 介绍 这 些 基本 指 
令 的 助 记 符 、 名 称 、 功 能 及 其 用 法 。 





21 运算 开始 和 线圈 驱动 指令 (LD. LDI, OUT) 


运算 开始 和 线圈 驱动 指令 的 助 记 符 与 功能 见 表 2-1, 
表 2-1 运算 开始 和 线圈 驱动 指令 








指令 助 记 符 ， 名 称 2 能 可 作用 的 软 元 件 程序 步 
LD (Ж) 常 开 触 点 逻辑 运算 开始 X. Y. М, S, Т, С 1 
LDI (HX) 常 团 触 点 逻辑 运算 开始 X. Y. М, S, Т, С 1 





Y, M 12; S, ЖҰМ 2 


OUT (输出 ) 驱动 线圈 М; 5, 1; 6 步 ; T 3%; С 3-5% 











说 明 : 

1) LD 指令 是 将 常 开 触 点 接 到 左 母 线 上 ; L 是 将 常 闭 触 点 接 到 左 母 线 上 。 在 分 支 电 路 
起 点 处 ，LD、LDI 可 与 ANB、ORB 指令 组 合 使 用 。 

2) OUT 指令 是 对 输出 继电器 、 辅 助 继 电 右 、 状 态 继 电 右 、 定 时 带 、 计 数 剖 线圈 的 驱动 
上 邻 。 这 些 线圈 接 于 右 母 线 。OUT 指令 可 对 并 联 线圈 进行 多 次 驱动 。 

指令 LD. LDI, OUT 的 编程 例子 如 图 2-1 所 示 。 














X000 0 ш X000 
EE 1000 1 OUT ү000 
2 LDI X001 
3 OUT Ү001 
4 OUT MO 
5 LD MO 
6 OUT TO K20 
9 ID TO 
10 OUT Y002 
ll LD X002 
12 OUT C0 K10 
қ 15 LD CO 
15 ЕБ------------------< Үй02 16 OUT Ү003 
а) b) 


图 2-1 LD. LDI, OUT 的 用 法 
a) 梯形 图 b) 指令 表 
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由 图 2-1 可 见 ， 

1) 对 应 于 梯形 图 的 一 逻辑 行 ， 指 令 表 以 LD (LDI) 开始 ， 以 OUT А 

2) OUT 指令 之 后 ， 可 连续 使 用 OUT 指令 ， 驱 动 其 他 线圈 的 输出 。 

3) 对 于 驱动 定时 器 或 计数 器 ， 使 用 OUT 指令 必须 有 设 定 值 。 例 如 ， 程 序 中 定时 器 TO 
为 100ms 定时 器 ， 常 数 K20 即 为 设 定 值 ， 延 时 O. 15 x20 = 25 EHA, TO 常 开 触 点 闭合 ， 驱 
动 Y2。 对 计数 需 СО, ЕЖ K10 即 为 设 定 值 ， 当 X2 闭合 10 次 时 ， 则 СО 的 当前 值 等 于 设 定 
ІН, СО W ШАЙ, "Кай ҮЗ, 

















22 和 触 点 串联 和 并 联 指令 (AND. АМ, ОВ, ORI) 


触 点 串联 和 并 联 指令 的 助 记 符 与 功能 见 表 2-2。 
表 2-2 触 点 串联 和 并 联 指令 














指令 助 记 符 ， 名 称 功 能 可 作用 的 软 元 件 程序 步 
AND (与 ) 串联 一 常 开 触 点 X, Y, M, S, T, C 1 步 
ANI (与 非 ) 串联 一 常 财 触 点 Х, Ү, М,5,Т,С 1 步 
OR (或 ) 并 联 一 常 开 触 点 X, Y, M, S, T, C 1 步 
ORI (或 非 ) 并 联 一 常 财 触 点 X, Y, M, S, T, C 1 步 











说 明 : 

1) AND, АМ 指令 可 进行 一 个 触 点 的 串联 连接 。 串 联 触 点 的 数量 不 受 限 制 ， 可 多 次 使 用 。 

2) OR, ORI 指令 是 从 当前 步 开始 ， 将 一 个 触 点 与 前 面 的 LD、LDI 指令 步 进 行 并 联 连 
接 。 也 就 是 说 ， 从 当前 步 开 始 ， 将 一 个 常 开 触 点 或 常 闭 触 点 连 到 左 母 线 。 对 于 两 个 或 两 个 以 
上 触 点 的 并 联 连 接 ， 将 用 到 后 面 介 绍 的 ORB 指令 。 

3) 一 般 来 说 ， 串 联 或 并 联 触 点 数目 不 受 限 制 ， 但 使 用 软件 编程 或 打印 机 时 将 受到 限 
制 。 串 联 时 ， 最 好 一 行 不 超过 10 个 触 点 和 一 个 线圈 ， 并 联 或 纵 接 输出 不 超过 24 行 。 

触 点 串联 、 并 联 指令 的 编程 例子 如 图 2-2 所 示 。 








0 ID X000 
Om көш i 1 ов Y000 
2 АМ X001 
Yoon з OUT Ү000 
4 ID Y000 
| em wog " 5 АМ X002 
6 OR МІ 
Т тте 7 OUT МІ 
8 OUT ү001 
х008 г. 9 АМ X003 
Ti x004 Т Yoon ч | — 
13 LD ТІ 
13 —— 6 000 14 OR Y002 
Yo02 15 AND X004 
16 OR X005 
x005 17 AND МІ 
18 OR Х006 
ZIDE 19 AND Ү000 
20 OUT Ү002 





а) b) 
图 2-2 AND. ANI. ОВ, ORI 指令 的 用 法 
а) 梯形 图 b) 指令 表 
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由 图 2-2 пу; 

1) PLC 执行 程序 的 顺序 是 从 上 到 下 ,从 左 到 右 , 因 此 指令 表 的 顺序 也 按 这 一 原则 排列 。 

2) OUT 指令 之 后 ， 通 过 串联 触 点 再 对 其 他 线圈 使 用 OUT 指令 ， 称 为 纵 接 输 出 。 纵 接 输 
出 的 特点 是 第 一 行 驱动 线圈 (如 OUT MI ) ， 第 二 行 或 以 后 各 行 从 这 点 再 驱动 线圈 或 最 后 
一 行 串 联 触 点 再 驱动 线圈 。 

3) 应 用 基本 指令 编程 时 ， 东 软件 的 线圈 只 能 用 一 次 。 如 果菜 线圈 要 由 多 个 触 点 组 合 驱 
动 ， 那 么 这 些 触 点 就 要 组 成 “与 ”“ 或 ”逻辑 电路 ， 如 线圈 Y2 。 











23 电路 块 并 联 和 串联 指令 (ORB, ANB) 


电路 块 并 联 和 串联 指令 的 助 记 符 与 功能 见 表 2-3 。 
表 2-3 电路 块 并 联 和 串联 指令 

















指令 助 记 符 ， 名 称 J 能 可 作用 的 软 元 件 程序 步 

ORB (电路 块 或 ) 串联 电路 的 并 联 连接 无 1 

ANB 〈 电 路 块 与 ) 并 联 电路 的 串联 连接 无 1 
说 明 : 


1) 两 个 或 两 个 以 上 触 点 串联 连接 的 电路 块 称 为 串联 电路 块 。 将 串联 电路 块 作 并 联 连 接 
时 ， 分 支 开 始 用 LD 、LDI 指令 ， 分 支 结 束 用 ORB 指令 。ORB 无 操作 元 件 ， 是 一 个 不 带 操作 
数 的 独立 指令 。 

2) 由 含有 一 个 或 多 个 触 点 的 串联 电路 形成 的 并 联 分 支 电路 称 为 并 联 电路 块 。 并 联 电路 
块 在 串联 连接 时 ， 要 使 用 ANB 指令 。 电 路 块 的 起 始 要 用 LD、LDI 指令 ， 电 路 块 结束 用 ANB 
5S., ANB 与 ORB 指令 一 样 ， 也 是 一 个 不 带 操作 数 的 独立 指令 。 

3) 多 个 串联 电路 块 作 并 联 连 接 时 ， 并 联 的 电路 块 数 没 有 限制 。 

4) 多 个 并 联 电路 块 作 串 联 连接 时 ， 串 联 电路 块 数 没 有 限制 。 

串联 电路 块 的 并 联 连接 编程 例子 如 网 2-3 所 示 。 












0 LD X000 

1 ANI X001 

2 LDI X004 

кобо ІШ) x003 х1? 2 AND Х005 
Ü F—— 1000 4 ORB 

5 ANI X003 

0 LD X006 

x010 7 ANI X007 

8 AND X010 
9 ORB 

10 OR X011 

11 AND X012 

12 OUT Y000 

a) b) 


图 2-3 ORB 指令 的 用 法 
a) 梯形 图 b) 指令 表 


并 联 电路 块 的 串联 连接 编程 例子 如 图 2-4 所 示 。 


s000 ХППІ 005 X006 #007 wD15 


АППІ | x003 


А004 


А014 


ҮййІ 


оо —1 ON A + Q tD но 









#010 ШІ 


Үй02 10 


018 П 
He Yos 12 


А012 x013 






a) 


图 2-4 ANB、ORB 指令 的 用 法 
а) 梯形 图 b) 指令 表 


由 图 2-3 和 图 2-4 пу; 
1) 当 串 联 电路 块 作 并 联 连接 时 ， 起 始 用 LD 、LDI， 指 令 结 束 用 ОКВ 指令 ， 当 并 联 电 路 
块 作 串联 连接 时 ， 起 始 用 LD、LDI， 结 束 用 ANB 。 
2) 无 论 是 在 电路 块 中 并 联 一 触 点 ， 或 在 当前 位 置 并 联 一 触 点 到 左 母线 ， 均 用 OR 或 


ORI 指令 。 
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LD Х000 
OR Х001 
LD X002 
OR X003 
ANB 

OR X004 
AND X005 
LDI X006 
AND X007 
LD X010 
ANI X011 
ORB 

LDI X012 
AND X013 
ORB 

ANB 

OR Х014 
AND Х015 
OUT Y001 
OUT Y002 
AND Х016 
OUT Y003 

b) 


3) 如 有 果 串 联 电 路 块 中 含有 并 联 电路 块 ， 则 对 串联 电路 块 ， 开 始 时 用 LD、LDI 指令 ， 结 
REITH ANB 指令 ; 而 对 其 中 的 每 一 个 并 联 电路 块 ， 开 始 时 都 要 用 LD、LDI 指令 ， 结 束 时 都 


要 用 ORB 指令 。 





24 多重 输出 指令 (MPS, MRD, MPP) 


多 重 输出 是 指 从 茶 一 点 经 串联 触 点 驱动 线圈 之 后 ， 再 由 这 一 点 驱动 吃 一 线圈 ， 或 再 经 串 





联 触 点 驱动 男 一 线圈 的 输出 方式 。 它 与 纵 接 输出 不 同 。 
多 重 输 出 指令 的 助 记 符 与 功能 见 表 2-4。 


表 2-4 多 重 输 出 指令 




















指令 助 记 符 ， 名 称 功 能 可 作用 的 软 元 件 | 程序 步 
MPS ( 进 栈 ) 记忆 到 MPS 指令 为 止 的 状态 无 1 
MRD ( 读 栈 ) 读 出 到 MPS 指令 为 止 的 状态 ， 从 这 点 输出 无 1 
MPP (出 栈 ) 读 出 到 MPS 指令 为 止 的 状态 ， 从 这 点 输出 并 清除 此 状态 无 1 
说 明 : 


1) MPS, MRD, MPP 指令 是 对 分 支 多 重 输出 电路 编程 用 的 指 





令 。 在 FX 系列 PLC 中 有 
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一 个 称 为 “ 栈 存储 融 ” 的 存储 需 ， 当 对 分 文 电 路 使 用 一 次 MPS 指令 时 ， 它 将 分 支点 之 前 的 
运算 结果 记 存 下 来 送 入 栈 存储 器 的 第 一 段 。 再 使 用 一 次 МР 指令 ， 又 将 此 刻 的 运算 结果 送 
人 和信 栈 存储 带 的 第 一 段 ， 而 将 原先 已 存 人 的 数据 依次 移 到 栈 存储 器 的 下 一 段 。 执 行 МЕР 指 
令 ， 是 读 出 栈 存储 右 最 上 上 段 所 存 的 最 新 数据 ， 此 时 存储 在 栈 存储 右 的 数据 不 发 生 移 动 。 执 行 
MPP 指令 ， 各 数据 按 顺 序 癌 上 移动 ， 将 栈 存储 器 最 上 上 段 数据 读 出 ， 同 时 该 数据 在 栈 存储 带 
中 消失 ， 其 原理 如 图 2-5 所 示 。 




















0 LD X000 
1 AND Х001 
2 MPS 
3 AND X002 
4 OUT Y000 
5 MPP 
х000 x001 x002 РЕЯ xÇ as T 
7 LD М1 
9 AND Y000 
№ 1000 10 OUT Y001 
| С 100 11 MPP 
x003 12 AND X003 
m ҮШ? 13 OUT Y002 
х004 X005 Yon? 14 LD X004 
14 l | Ү003 15 AND X005 
16 MPS 
ye ҮШ ІМ 17 AND Y002 
КІШ: Yon? a 109) 
| | ы 20 AND Y001 
X007 Үйім 21 OUT Y004 
H ҮШЕ 22 MRD 
23 AND X006 
24 AND Y002 
25 OUT Y005 
26 MPP 
27 AND X007 
28 AND Y004 
29 OUT Y006 
a) b) 


ІІ 2-5 MPS, MRD, MPP 指令 的 用 法 
а) 梯形 图 b) 指令 表 


图 2-5a P: 第 2 步 执 行 MPS 指令 , 将 (ХО X1) 的 逻辑 运算 数据 存储 起 来 。 当 X2 接 
通 ， 将 该 数据 与 X2 进行 运算 ， 驱动 ҮО 线圈 ; 第 5 步 执行 MPP 指令 ， 将 该 数据 恋 出 ， 驱 动 
线圈 M1， 并 消除 这 运算 数据 ; 第 8 Z, 执行 МР5, 将 МІ 数据 存储 起 来 ， 当 Yo ЫН, Ж 
МІ 数据 与 Y0 运算 后 驱动 线圈 ҮІ; 第 11 步 执行 MPP 指令 ， 读 出 该 存储 的 МІ 数据 ， 当 ХЗ 
接 通 ， 运 算 之 后 驱动 Y2; 第 15 步 ， 执 行 MPS 指令 , 将 (X4. X5) 的 逻辑 运算 结果 数据 存 
储 起 来 ， 当 Y2 接 通 ， 运 算 后 驱动 Y3 。 每 次 执行 MRD 指令 谈 出 该 点 数据 ， 再 与 该 行 的 触 点 
进行 逻辑 运算 ， 驱 动 线圈 。 执 行 MPP 指令 ， 将 该 存储 数据 与 X7 、Y4 进行 与 运算 ， 驱 动 Y6 ， 
并 清除 该 存储 数据 。 

2) MPS, MRD, MPP 指令 可 以 与 ANB ОКВ 等 指令 结合 ， 执 行 较 复 杂 的 电路 逻辑 ， 如 
图 2-6 所 示 。 

注意 : 图 2-6 中 执行 X11 与 所 存储 的 数据 运算 之 后 ， 驱 动 Y2， 接 着 便 执行 (X12 + X13)， 
并 与 X14 进行 与 运算 ， 运算 之 后 驱动 Y3。 这 是 纵 接 输出 ， 不 必 使 用 MPS 、MPP 指令 。 
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0 LD X000 
1 OR Y000 

2 MPS 
pi д LD X001 
х000 x001 #002 | AND X002 
—— Yo00 5 OR X003 

Y000 Х003 6 ANB 
7 OUT Y000 

8 MRD 
x004 X005 X010 т Жүн 
10 АМІ Х005 
коор x007 11 LDI X006 
12 AND X007 

13 ORB 

ҮШІ? 14 ANB 
MIE wold 15 AND X010 
| ҮШ? 16 OUT Y001 

17 MPP 
iii 18 AND X011 
19 OUT Y002 
20 LD Х012 
21 OR X013 

22 ANB 
23 AND Х014 
24 OUT Y003 

а) 
b) 


ІІ 2-6 MPS, MRD. MPP 5 ANB. ORB 的 组 合 例子 
a) 梯形 图 b) 指令 表 


3) 对 于 2 段 以 上 的 堆栈 分 文 电 路 ， 注 意 在 分 文 点 用 MPS、MRD MPP 指令 ， 如 图 2-7 
所 示 。 





0 LD X000 
1 MPS 
2 АМ Х001 
3 MPS 
х000 x001 ml , 4 AND X002 
Y00D 5 OUT Y000 
s C 0 MRD 
Y001 7 АМ) X003 
T 8 OUT Ү001 
Y002 9 MPP 
10 АМО X004 
00 11 OUT Y002 
k. 12 MPP 
ii 13 АМО x005 
14 MPS 
Ү000 15 AND Х006 
ЕКЕ Ү008 16 OUT Y003 
17 MPP 
18 AND X007 
19 OUT Ү004 
20 AND Ү000 
21 OUT Y005 
а) b) 


图 2-7 2 段 堆栈 电路 
а) 梯形 图 b) 指令 表 


图 2-7 F, ЖИТ ХО 之 后 ， 进 入 第 1 段 堆栈 ; 执行 Xl 及 X5 之 后 ， 各 日 进入 第 2 段 堆栈 。 
执行 程序 时 ， — тасадан ( 即 先 执行 第 2 段 堆栈 )， 执 行程 序 指 
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令 ， 直 到 MPP 指令 清除 该 存储 数据 之 后 ， 再 读 取 下 一 段 的 存储 数据 ， 执 行 其 后 的 指令 。 

4) 使 用 MPS、MPP 中 间 的 MRD 指令 ， 可 多 次 编程 ， 但 由 于 受到 打印 机 及 软件 编程 的 
限制 ， 最 多 不 可 超过 24 行 。 进 行 多 有 段 堆栈 编程 时 ， 最 多 不 可 超过 11 Ez. 

5) 要 注意 多 重 输出 与 纵 接 输 出 的 区 别 ， 如 图 2-8 Hra, BIP, YO, ҮІ, ҮЛ 
H; Y2、Y3 构成 纵 接 输出 ; Y3 、Y4 构成 多 重 输 出 。 








0 LD X010 
1 OR Y000 
Х010 011 000 2 AND X011 
| 000 3 MPS 
Y000 x001 4 AND X000 
— 1001 5 OUT Ү000 
6 MRD 
Үй02 7 AND X001 
ТА 8 OUT Ү001 
| 1003 9 МРР 
10 OUT Y002 
y0D4 11 MPS 
12 AND X003 
13 OUT Y003 
14 MPP 
15 OUT Y004 
a) b) 


图 2-8 多重 输出 与 纵 接 输出 
a) 梯形 图 b) 指令 表 
25 主 控 移 位 和 复位 指令 (MC. MCR) 
在 继 电 接触 器 控制 电路 中 ， 常 会 遇 到 等 电位 电路 问题 。 对 于 这 些 等 电位 电路 问题 以 及 需 
要 有 主 控 点 的 电路 问题 ， 使 用 主 控 移 位 和 复位 指令 往往 能 使 编程 简化 。 


主 控 移 位 和 复位 指令 的 助 记 符 与 功能 见 表 2-5. 


R25 主 控 移 位 和 复位 指令 











HLHI, APR 功 能 可 作用 的 软 元 件 程序 步 
MC ( 主 控 移 位 ) 公共 串联 主 控 触 点 的 连接 N (JEX), Y, M ( 特 M 除外 ) 

MCR ( 主 控 复位 ) 公共 串联 主 控 触 点 的 清除 N (层次 ) 2 
说 明 : 


1) 当 控 制 触 点 接 通 ,执行 主 控 MC 指令 ， 相 当 于 母线 (LD, LDI 点 ) 移 到 主 控 触 点 
后 ， 直 接 执行 从 MC 到 MCR 之 间 的 指令 ，MCR 令 其 返回 原 母线 ， 其 动作 原理 如 图 2-9 所 示 。 
图 中 NO WER, M 为 指令 MC 所 作用 的 元 件 ， 或 称 为 主 控 线 图 。 当 ХО 接 通 ， 执 行 MC 指 
S, HREJ, ERAK M1 得 电 ， 其 主 控 触 点 M 闭合 ， 执 行 从 MC 到 MCR 之 间 的 程序 。 
当 程 序 运行 到 MCR 指令 ， 母 线 返 回 ， 再 执行 以 下 程序 。 当 MC 指令 的 控制 触 点 断 开 (例如 
12-9 中 X1 为 断 开 状 态 ) ， 不 能 执行 从 MC 到 MCR 之 间 指 令 。 
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0 ID Х000 
Х000 X001 1 OR M1 
Š Nh M" 2 АМ X001 
НІ 3 MC NO МІ 
NÜ==H1 
X002 Yo02 6 LD X002 
5 Ү001 7 OR Ү001 
Yo01 8 ANI Y002 
9 OUT Ү001 
X003 Y001 
10 Y002 10 LD X003 
11 OR Y002 
12 ANI Ү001 
já ер мо 13 OUT ү002 
sii 14 MCR NO 
16 Е---------------: үр 16 ID Ү001 
Yo02 
Т P 17 OUT Y003 
18 LD Y002 
19 OUT Y004 
b) 


a) 
KI 2-9 МС, MCR 指令 的 用 法 
a) 梯形 图 b) 指令 表 








2) 当 需 多 次 使 用 主 控 指 令 〈 但 没有 瞬 套 ) 时 ， 可 以 通过 改变 Y、M 地 址 号 来 实现 ， 通 
ЖЛ NO 进行 编程 。N0 的 使 用 次 数 没 有 限制 ， 如 图 2-10 所 示 。 


0 ID X000 
" wc iý üi 1 MC NO М0 
шыт 4 ID X001 
FF ë yry 
5 OUT Y001 
002 
Б--------< ҮШ? 6 ID X002 
7 OUT Y002 
9 CF ND 
M 
ІН" 8 CR NO 
R ———— 7003 10 LD X003 
#010 
eg ж i a 11 OUT Ү003 
Ше 12 ID X010 
|— T 
1p и 13 MC NO М10 
mE 
18 Е--------------2 ур? 16 LD X011 
17 OUT Ү011 
20 CR ND 
18 LD Х012 
Т НЕ, END 19 OUT Y012 
20 MCR NO 
22 ЕМ 
a) b) 


ІІ 240 可 多 次 使 用 主 控 指 令 
а) 梯形 图 b) 指令 表 
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3) МС, MCR j8 ТИСЕ. KER, MC НУН 95 N 的 地 址 号 从 NO 开始 按 顺 序 
增 大 。 使 用 返回 指令 MCR 时 ,网 套 级 地 址 号 顺 次 减少 。 其 执行 的 情况 ， 如 图 2-11 所 示 。 


0 LD X000 
А000 1 МС NO М0 
0 Е-іт NOD MOD 
0==MD 4 LD Х001 
х001 
|—— ҮЙІ 5 OUT Y001 
4002 6 LD X002 
|— — W.A М1 Hl 
1==М1 7 МС N1 M1 
ШЕ 
|—— ҮЙІР? 10 LD X003 
х004 
| me 11 OUT Y002 
M2==M2 LD Х004 
X005 Е 00 
18 БЕ--------------:---- ҮШІ? 13 MC N2 M2 
ii ai iiè 16 LD X005 
siit 17 OUT Y003 
20 ——— (ММ 18 MCR N2 
НІ 4 ii 20 LD X006 
a 21 OUT Y004 
24 Б--- 5 1009 22 MCR N1 
т i ú 24 ID X007 
daii 25 OUT Y005 
29 F—— /00%6 26 MCR NO 
a mi 28 1 X010 
29 OUT Y006 
30 END 
a) b) 


K| 2-11 МС, МСБ 
a) 梯形 图 b) 指令 表 


26 上 自 保持 置 位 与 复位 指令 (SET、RST) 


有 些 线圈 在 运算 过 程 中 需 一 直 置 位 时 ， 要 用 到 目 保 持 置 位 指令 SET 和 复位 指令 RST。 目 
保持 置 位 和 复位 指令 的 助 记 符 与 功能 见 表 2-6。 


#26 自 保持 置 位 和 复位 指令 

















指令 助 记 符 ,名 称 功 能 可 作用 的 软 元 件 程序 步 
SET( 置 位 ) 保持 动作 Ү,М,5 Y,M:1 步 ; 5, ЕМ.2%;Т,С 2%; 
RST( 复 位 ) 清除 动作 保持 ,寄存 器 清 零 Y,M,S,C,D,V,Z DVZ 3# 
说 明 : 











1) 当 控制 触 点 接 通 ，SET 使 作用 的 元 件 置 位 ，RST 使 作用 的 元 件 复位 ， 如 图 2-12 所 示 。 
图 中 ， 执 行 第 0 步 ，X0 接 通 ，Y0 置 位 得 电 ， 一 直到 执行 第 9 步 ，X3 接 通 ，Y0 才 复 位 
Rir 
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0 LD X000 
x000 1 SET Y000 
0 |J——  — T Үй00 А TD X001 
х001 ЕТ М 
2 F—— IT Mn 3 ы 0 
P 4 LD X002 
4 Е------------(Е 320 5 SET S20 
MO 7 LD MO 
j F——. ü 8 OUT Y002 
х008 9 LD X003 
8 SI Үй00 
10 RST Ү000 
11 ари aT Mü 11 LD X004 
005 12 RST MO 
13 HIRST з20 13 LD X005 
X00B 14 RST 520 
16 FF 如 K100 
16 LD X006 
20 7 Yo03 17 OUT T251 K100 
w007 20 LD T251 
22 ———AI Т251 21 OUT Y003 
010 22 ІШ Х007 
25 Е----------ЕТ р0 
23 RST T251 
25 LD X010 
26 RST DO 
a) b) 


K| 2-12 SET、RET 指令 的 用 法 
a) 梯形 图 b) 指令 表 








2) 对 同一 软 元 件 ， 可 以 多 次 使 用 SET、RET 指令 ,使 用 顺序 也 可 随意 ,但 最 后 执行 的 
指令 有 将 

3) 对 数据 寄存 带 D， 变 址 寄存 融 V. Z 的 寄存 内 容 清 零 ， 要 使 用 RST 指令 。 对 积 算 定 
时 休 的 当前 值 或 触 点 复位 ， 也 要 使 用 RST 指令 ， 如 图 2-12 所 示 。 














27 脉冲 输出 指令 (PLS, PLF) 


编程 时 有 些 线圈 需 在 输入 ON 或 OFF 后 一 个 扫描 周期 内 动作 ， 则 要 使 用 脉冲 输出 指令 。 
脉冲 输出 指令 的 助 记 符 与 功能 见 表 2-7, 


表 2-7 脉冲 输出 指令 














指令 助 记 符 ， 名 称 Jp 能 可 作用 的 软 元 件 程序 步 

PLS (上 升 沿 脉冲 ) 上 升 沿 微分 输出 Y, М (FF M 除外 ) 2 

PLF (下 降 沿 脉冲 ) 下 降 沿 微分 输出 Y, M ( 特 M 除外 ) 2 
说 明 : 


1) 使 用 PLS 指令 时 ， 仅 在 驱动 输入 ON 后 一 个 扫描 周期 内 ， 软 元 件 Y、M 动作 ; 使 用 
PLF 指令 时 ， 仅 在 驱动 输入 OFF 后 一 个 扫描 周期 内 ， 软 元 件 Y、M 动作 ， 如 图 2-13 所 示 。 
KIF, Мо 又 称 为 上 升 沿 微分 输出 ，MI1 又 称 为 下 降 沿 微分 输出 。 
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3 ЕТ YODO 





8 ЕТ YDD0 


59 0 LD X000 
1 PLS М0 
Mo — 3 LD MO 

| 4 ЅЕТ Ү000 

XI | 5 LD X001 
MI | 6 PLF МІ 
8 LD МІ 

Ү0 9 RST Y000 


b) c) 
图 2-13 PLS. PLF 指令 的 用 法 
а) 梯形 图 b) В с) 指令 表 


2) 使 用 计数 器 时 ， 为 了 保证 驱动 输入 ON 后 马上 清 零 ， 要 使 用 PLS 指令 ， 如 图 2-14 
所 示 。 

图 中 ，X0 闭合 ，PLS 指令 使 在 驱动 输入 ON 后 一 个 扫描 周期 内 МО 动作 ， 对 СО 清 零 。 
随后 ，C0 对 输入 ХІ 从 OFF 一 ON 的 次 数 进行 计数 。 当 次 数 达 到 设 定 值 (K20) Н, FCA 
输出 触 点 C0 动作 ，Y1 得 电 。 如 果 要 再 次 计数 或 在 计数 过 程 中 间 停 止 计数 ， 可 以 使 X11 接 
通 ， 再 次 使 C0 清 零 复位 。 





LD X000 
PLS М0 
LD М0 


0 
1 
3 
3 ST 00 4 OR X011 
м | 5 БТ C0 
7 
8 


5000 


Х001 LD X001 
7 F—  — Y Il k20 OUT co K20 
11 т, Y001 11 LD CO 
12 OUT Ү001 
b) 


a) 
82-14. 计数 需 的 清 零 
a) 梯形 图 b) 指令 表 
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2.8 脉冲 检测 指令 (LDP, LDF, ANDP, ANDF. ORP. ORF) 


脉冲 检测 指令 的 助 记 符 与 功能 见 表 2-8 所 示 。 
32-8 脉冲 检测 指令 




















指令 助 记 符 ， 名 称 功 能 可 作用 的 软 元 件 程序 步 
LDP ( 取 脉 冲 ) 上 升 沿 检测 运算 开始 X, Y, M, S, T, C 2 
LDF ( 取 脉 冲 ) 下 降 沿 检测 运算 开始 X, Y, M, S, T, C 2 
ANDP (与 脉冲 ) 上 升 沿 检测 串联 连接 X, Y, M, S, T, C 2 
ANDF (与 脉冲 ) 下 降 沿 检测 串联 连接 X, Y, M, S, T, C 2 
ORP (或 脉冲 ) 上 升 沿 检测 并 联 连 接 X, Y, M, S, T, C 2 
ORF (或 脉冲 ) 下 降 沿 检测 并 联 连 接 X, Y, М, S, T, С 2 











以 上 脉冲 检测 指令 适用 于 ЕХІ5, ЕХІМ, FX2N. FX3U. FX3G #LÆ!, LDP. ANDP. 
ORP 使 指定 的 位 软 元 件 上 升 沿 时 接 通 一 个 扫描 周期 ， 而 LDF, ANDF, ORF 使 指定 的 位 软 元 
件 下 降 沿 接 通 一 个 周期 。 


说 明 : 
1) 上 升 沿 和 下 降 沿 脉冲 指令 分 别 与 PLS、PLF 具有 同样 的 动作 ， 如 图 2-15 所 示 。 
x000 х000 
мо 0 FF ps MO 
но но 
a Y000 a Yo00 

ү000 | Y000 | 

0 Шр X000 0 LD X000 

2 OUT М0 : - фе 

o D u 4 OR Ү000 

4 OR Ү000 5 OUT Y000 

5 OUT Y000 Т 


图 2-15 脉冲 检测 指令 用 法 (一 ) 


图 2-15a 和 b 都 表明 当 ХО 由 OFF 一 ON BF, МО 接 通 一 个 扫描 周期 ， 从 而 使 Yo 得 电 。 
2) 在 应 用 指令 中 使 用 上 升 沿 检测 指令 时 ， 相 当 于 应 用 指令 的 脉冲 执行 形式 ， 如 图 2-16 
所 示 。(MOVP 的 用 法 详 见 第 5 章 ) 


ЕШ Ай02 
0 Пу К100 pl 0 DVP КІШІ hl 


a) b) 
图 2-16 脉冲 检测 指令 用 法 (二 ) 








3) 脉冲 检测 指令 指定 为 辅助 继电器 (M) 时 ,辅助 继电器 的 地 址 号 不 同 ， 会 产生 不 同 
效果 ， 如 图 2-17 所 示 。 
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сә 
сз 
tri 
— 
= 
-5 
= 


“т 
Ta 
tri 
3 
== 
D 
-- 


со 
тэ 
tri 
| 
= 
г 
г? 





а) b) 
图 2-17 脉冲 检测 指令 用 法 (=) 


图 a 中 指定 的 辅助 继电器 为 MO ~ M2799。 当 ХІ 接 通 时 ，M1 得 电 ， 执行 第 0 步 、 第 5 
步 和 第 8 步 的 МІ 的 上 升 沿 检测 M20, M21, M22 被 置 位 。 

图 b 中 指定 的 辅助 继电器 为 M2800 ~ M3071, Ч ХІ 第 1 次 接 通 时 ，M2800 得 电 ， 则 只 
有 在 离 M2800 线圈 之 后 编程 最 近 的 上 升 沿 (或 下 降 沿 ) 检测 指令 导 通 。 因 此 ， 网 b 中 只 有 
第 6 步 被 执行 ， 而 第 0 步 、 第 9 步 不 被 执行 。 当 Xl 第 2 次 接 通 时 ， 第 9 步 被 执行 ， 而 第 0 
步 、 第 6 步 不 被 执行 。 这 个 特点 ， 在 步 进 阶 梯 中 常常 被 用 作 同 一 条 件 信和 号 进行 状态 的 转移 ， 
详 见 第 4 章 。 











29 运算 结果 反 转 指令 (INYV ) 


运算 结果 反 转 指令 的 助 记 符 与 功能 见 表 2-9, 
R29 运算 结果 反 转 指令 





指令 助 记 符 ， 名 称 Jy 能 可 作用 的 软 元 件 程序 步 
INV (运算 结果 反 转 ) 运算 结果 转换 无 1 
说 明 . 


1) INV 指令 不 需要 指定 元 件 地 址 号 ， 其 功能 是 将 执行 INV 之 前 的 结果 反 转 ， 如 图 2-18 
所 示 。 


k0DD 0 LD X000 
| — a əÀO  —V O. — үру) 1 INV 
xnn1 2 OUT Ү000 
Үй01 3 LDI X001 
4 INV 
5 OUT Ү001 
а) b) 


ІІ 2-18 INV 的 用 法 (一 ) 
а) 梯形 图 b) 指令 表 


图 中 ， 当 ХО 断 开 时 ，Y0 9 ON; 2% ХО 接 通 时 ，Y0 为 OFF。 同 理 ， 当 XI1 接 通 时 ，YIl 


H OFF; ХІІ, ҮІ 为 ON. 
2) 使 用 INV 指令 时 ， 把 它 串 接 在 电路 上 上， 如同 АМ), АМ, ANDP, ANDF 等 指令 位 置 
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一 样 ， 但 INV 不 能 单独 作 并 联 用 ， 也 不 能 接 于 左 母 线 。 在 包含 ANB、ORB 的 复杂 电路 中 ， 
INV 的 位 置 也 如 同 AND. ANI 等 位 置 一 样 ， 如 图 2-19 所 示 。 










































0 ID X000 
1 АМ X011 
2 INV 
3 LDI X002 
4 AND X003 
5 INV 
х000 X011 X006 X007 6 ORB 
Ü TD000 7 INV 
х002 x003 8 LD Х004 
9 АМ Х005 
10 INV 
х004 005 a 
12 LDI X006 
13 AND X007 
14 INV 
15 LDI X010 
16 INV 
17 ОВВ 
18 ANB 
19 INV 
20 OUT Ү000 
а) 
b) 
图 2-19 INV 的 用 法 (二 ) 
a) 梯形 图 b) 指令 表 
га Бл 
2.10 ” 空 操 作 和 程序 结束 指令 (ХОР, END) 
空 操 作 和 程序 结束 指令 的 助 记 符 与 功能 见 表 2-10。 
35210 ” 空 操作 和 程序 结束 指令 
指令 助 记 符 ， 名 称 功 能 可 作用 的 软 元 件 程序 步 
МОР ( 空 操 作 ) 无 动作 无 1 
END (结束 ) 全 出 处 理 输入 刷新 返回 第 0 步 无 1 
说 明 : 











1) ХОР 为 空 操 作 ， 在 电路 中 无 图 形 显 示 ， 常 用 于 以 下 情况 : 

将 程序 全 部 清除 时 ， 则 全 部 指令 都 变 成 NOP 

@) 编 程 时 ， 为 了 修改 或 追加 程序 ， 又 不 想 改变 程序 步 数 ， 则 可 以 在 指令 与 指令 之 间 加 
入 NOP 指令 ,以 便 在 此 插入 其 他 指令 。 当 在 指令 间 插 入 NOP 指令 时 ，PLC 仍 可 照常 工作 。 

2) 如 果 将 已 写 人 的 指令 换 成 NOP 指令 ， 则 会 使 电路 产生 变化 。 例 如 : ЖОН AND. AN 
换 成 NOP， 则 会 使 该 触 点 短 接 ， 符 将 OR、ORI 换 成 NOP， 则 会 切断 此 并 联 触 点 ， 若 将 输出 
线圈 OUT 换 成 NOP， 则 会 使 程序 出 错 ; ЖӘЙІП, LDI 换 成 NOP， 则 会 变 成 男 一 种 执行 电 
路 。 请 读者 务必 注意 。 

3) END 为 结束 指令 ， 写 在 程序 之 末 。 当 程序 执行 到 END， 则 进行 输出 处 理 ， 并 返回 到 
第 0 步 ， 进 行 输入 刷新 。 
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4) 在 实用 上 ，END 可 用 于 程序 的 分 析 调 试 。 如 果 在 一 大 型 程序 中 间 分 别 插入 在 干 个 
END， 则 可 分 段 依次 检测 各 段 程 序 的 动作 。 当 测试 确认 各 电路 段 正 确 无 误 后 ， 可 依次 删 去 
各 END, 





2.1 运算 结果 脉冲 化 指令 (МЕР, МЕЕ) 


运算 结果 脉冲 化 指令 只 适用 于 FX3U. FX3G 机 型 ， 其 指令 的 助 记 符 和 功能 见 表 2-11. 
表 2-11 运算 结果 脉冲 化 指令 

















指令 助 记 符 、 名 称 功 能 可 作用 的 软 元 件 程序 步 
МЕР НЕ f 

ЕП? 到 MEP 指令 前 的 运算 结果 ， 当 从 OFF—ON 时 变 为 1 无 1 

Эт H 

MEF КӘНЕ f 

(运算 脉冲 下 降 沿 ) 到 MEP 指令 前 的 运算 结果 ， 当 从 ON 一 OFF 时 变 为 1 无 1 

Ј2 я EA 

说 明 : 


1) MEP, MEF 指令 无 操作 数 。 

2) МЕР, MEF 指令 的 电路 符号 为 “1f ”“ J;”， 其 使 用 位 置 与 AND 指令 的 位 置 相同 ， 
不 能 用 在 LD 或 OR 的 位 置 上 。 

3) МЕР, МЕЕ 指令 的 梯形 图 如 图 2-20 所 示 。 





0 LD Х000 

1 МЕР 
2 SET Y000 
3 LD X000 
PR 4 AND X001 

вы S о0о y} 5 МЕР 
6 SET Ү001 
x000 KDl 7 TD хор? 

3 | || 4 [SET %001 1 : N DE 
ROD2 9 SET ү002 
пы 1. D 10 LD Х002 
X002 X003 ll AND X003 


10 c |4 ,)Ӱ)Ӱ/ IET Y003 ] 12 МЕЕ 
ПЕ 13 SET Ү003 
14 | (1Е5ВТ Ү000 Y003 ] 14 LD X005 
15 ZRST Ү000 Y003 














a) b) 


图 2-20 МЕР, MEF 的 用 法 
а) 梯形 图 b) 指令 表 


图 中 ， 执 行程 序 第 1 行 ， 当 ХО H OFF>ON, Y0 被 置 位 。 执 行程 序 第 2 17, ХО 为 ОМ, 
当 XI H OFF>ON ҮІ 被 置 位 。 执 行程 序 第 3 行 ， 当 X2 Hh ON>OFF ，Y2 ЖҰМУ, ВИТ 
程序 第 4 行 ， 当 X2 为 ON，X3 H ОМ-ОКЕ, ҮЗ REM, 


>) 题 2 
21 写 出 图 2-21 所 示 梯 形 图 的 指令 表 。 
х000 х001 
0 Үй 
Ү00й 


YODI 


Х002 
Б----------Б--:Б-:.:Б:Б:ББ:Б::Б:Б:ББ:Б:Б:::--БББ-Б-Б-Б:--:--: ҮШ? 


А003 А004 ХОП 
T 0 k50 





ҮП ІЗ 
END 
图 2-1 
22 写 出 图 2-22 所 示 梯 形 图 的 指令 表 。 
a000 х004 х005 x007 ШІ XÜ12 
Ü Yo00 
х001 х006 #013 х014 Х01? 
—,— O oəwəsx  " ll 
a016 #015 
18 END 





图 2-2 


23 “HMHI 2-23 所 示 梯 形 图 的 指令 表 。 


5000 А021 
Үй00 
Үй00 
Үй01 
Үй02 
Үй03 
Үй04 





ІН 2-23 


24 写 出 图 2-24 所 示 梯 形 图 的 指令 表 。 
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40 


5011 #015 





图 
25 写 出 图 2-25 所 示 梯 形 图 的 指令 表 。 
26 写 出 图 2-26 所 示 指 令 表 的 梯形 图 。 





KUUU ШІ 
Цю м M 


NÜ==M3 
#002 5003 


Үй00 Ti 





БІ 2-25 


27 写 出 图 2-27 所 示 梯 形 图 的 指令 表 ， 并 画 出 其 时 序 图 。 


М8002 


0 aT ch 
5001 


5000 cD x001 


2-24 


К016 


|— V  Yüoaü 


ХІ? 


Үй01 


|J— r 





М0 


K30 


Ү003 





ІІ 2-27 
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28 写 出 图 2-28 所 示 梯 形 图 的 指令 表 。 







x000 5001 М1 
0 Үй00 
Ү0й00 5002 
Y001 
5004 
Б------------------:::::Б:Б:Б:-:Б:-:-:--:--------7 ҮЙІ? 


5005 Х006 


Е-------------.------:--:--:-------7 ҮйЙ03 
x o ү004 


А000 





БІ 2-28 


20 ЕНИ 2-29 所 示 梯 形 图 的 指令 表 ， 并 回答 X0 按 下 多 少 次 Y0 得 电 。 





图 2-29 


2-10 读 图 2-30，X0 为 停止 按钮 ，X1 为 起 动 按 钮 ，Y0、Y1、Y2 为 灯 。 若 按 X1, ЛУ 
Y0 一 Y1 一 Y2 一 Y1 一 Y0 循环 地 亮 。 试 分 析 其 动作 原理 。 





5000 
С М0 МО 
М0--М0 
Т? М1 ТІ Ү0й02 
4 Үй00 
5001 
Үй00 





ІІ 2-30 


2-11 读 图 2-31， 回 答 问 题 ， 


(1) 按 起 动 按钮 Xl 后 ， 经 过 多 长 时 间 Y2 得 电 ? 得 电 的 时 间 多 长 ? 
(2) 描述 程序 的 运行 情况 。 


Kbn1l %002 
0 10 
M10 
М8002 
4 ST co 
%009 
T2 
N10 T2 К100 
9 Етп 
Ti 
14 ec a 
71 M8013 sai 
16 ET 
co 
21 


БЗ = 
应 用 基本 指令 编程 


应 用 基本 指令 编程 是 PLC 应 用 的 重要 方面 。 本 章 主 要 从 介绍 纺 程 的 方法 和 技巧 开始 ， 
再 按 空间 原则 和 时 间 原 则 编程 展开 ， 最 后 介绍 一 些 编程 例子 。 








31 编写 PLC 程序 的 方法 和 技巧 


应 用 基本 逻辑 指令 编写 РОС 程序 一 般 有 梯形 图 和 指令 表 两 种 方法 。 通 常 都 是 先 根 据 题 
А (或 生产 实际 ) 要 求 ， 选 择 输 入 /输出 (/0) 端子 ， 画 出 梯形 图 ， 然 后 按 梯形 图 输入 方 
式 或 指令 表 输 入 方式 写 到 PLC 中 去 ， 试 运行 。 如 采 试 运行 中 发 现 原 程序 有 毛病 ， 再 修改 程 
序 ， 再 试 运 行 ， 直 到 符合 题目 要 求 的 逻辑 功能 为 止 。 

在 编写 梯形 图 时 ， 要 力图 简单 明了 ， 符合 题 日 (或 生产 实际 ) 的 控制 逻辑 ， 尽 量 少 占 
内 存 。 为 了 达到 这 个 目的 ， 应 注意 如 下 几 个 问题 。 
3.1.1 编制 梯形 图 的 一 些 基 本 要 求 

1) 梯形 图 中 每 一 逻辑 行 从 左 到 右 排列 ， 以 触 点 与 左 母线 连接 开始 ， 以 线圈 与 右 母 线 连 
接 结束 (有 些 梯形 图 可 省 去 右 母 线 ) 。 触 点 不 可 与 右 母 线 连接 ， 线圈 也 不 能 直接 接 于 左 母 
线 上 。 

2) 逻辑 电路 并 联 时 ， 宜 将 串联 触 点 多 的 电路 放 在 上 方 ， 如 岁 3-1 所 示 。 图 a 要 使 用 并 
联 电 路 块 指令 ORB ， 而 图 b 只 要 用 OR 即 可 。 


aiu ТТ! x001 Х002 
| | : | Ү000 
х001 KAILI 
| | #000 
a) b) 


图 3-1 元 件 布置 “上 重 下 轻 ” 




















3) 逻辑 电路 串联 时 ， 宜 将 并 联 电路 放 在 左边 ， 如 图 3-2 所 示 。 图 a 中 并 联 电 路 块 放 在 
中 间 ， 要 用 ANB 指令 ， 而 改 为 图 b， 则 能 节省 语句 。 

4) 线圈 输出 时 ， 能 用 纵 接 输出 的 ， 就 不 要 用 多 重 输出 ， 如 图 3-3 ул. Ёа 为 多 重 输 
出 ， 在 触 点 XI 的 前 方 ， 并 联 输 出 ҮІ 线圈 ， 要 用 到 MPS, MRD, MPP 指令 ， 在 不 引起 逻辑 
混乱 的 前 提 下 ， 如 果 改 成 图 b， 则 成 为 纵 接 输 出 ， 就 不 必 使 用 多 重 输 出 指令 。 


А000 А001 А008 ШІ 5002 ИІ В 
m Үй00 —— 一 一 一 一 一 一 一 一 
Х003 5008 
а) 


b) 





图 3-2 元件 布置 “ 左 重 右 轻 ” 
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5) 用 基本 指令 编程 ， 不 可 以 出 现 “ 双 线圈 ”现象 。 所 谓 双 线圈 ， 是 指 在 程序 的 多 处 使 
用 同一 编写 线圈 的 现象 。 程序 执行 双 线圈 时 ， 以 后 面 线 圈 的 动作 优先 ， 如 图 3-4a 所 示 。 图 
中 若 хо 接 通 ，X2 及 X4 断 开 ， 则 输出 为 YO OFF. ҮІ ОМ, 解决 双 线 圈 现 象 的 方法 可 以 用 图 
b 或 图 < 的 方法 处 理 。 图 b 中 是 将 YO 的 控制 触 点 以 “或 ”的 方法 处 理 ， 而 图 с 中 使 用 了 辅 
助 继电器 МО, МІ, Н MO МІ 的 触 点 控制 Y0。 后 一 种 方法 在 大 型 的 程序 中 用 得 较 多 。 


TT м, 
Y000 ЖҮН ү001 
Үй01 s Үй00 
b) 


图 3-3 多 用 “ 纵 接 ”， 少 用 “多 重 ” 


Х000 X001 х000 5001 


Y000 Y000 
Y000 Y000 


Y000 X002 X003 
|J— ry 











ЕР; ШЕ ЕДІН 
ү000 
х004 Ү000 
—D—Oh lÜəy , p % ° ll 
a) b) 
000 001 
MÜ 
MÜ 
002 ШЕ 


图 3-4 不 可 以 出 现 “ 双 线圈 ” 





6) РІС 的 运行 是 串 行 的 。 从 梯形 图 第 一 行 开 始 ， 从 左 到 右 ， 从 上 到 下 顺序 执行 。 这 一 
点 与 继 电 接 触 右 电路 不 同 。 继 电 接 触 器 电路 的 运行 是 并 行 的 ， 当 电源 一 接 通 ， 各 并 联 支 路 都 
有 相同 的 电压 。 因 此 , Æ PLC 的 编程 中 ， 应 注意 程序 的 编写 顺序 不 同 ， 其 执行 的 结果 会 有 
很 大 的 差别 。 

3.1.2 一 些 常见 电路 的 PLC 程序 编写 方法 

1. 闪烁 电路 

用 两 个 定时 右 可 以 组 成 一 内 炬 电路 ， 或 称 多 谐振 荡 囊 ， 如 图 3-5 所 示 。 图 中 合 上 ХО, TO 
线圈 得 电 1s 后 ，TO 常 开 触 点 闭合 ，T1 线圈 及 输出 Y0 线圈 得 电 。1s 后 ТІ 常 财 触 点 断 开 ，T0、 
Yo 失 电 ， 之 后 经 一 扫描 周期 ТО 线圈 又 得 电 。 这 样 ，Y0 线圈 就 以 通 1s 断 1s 的 方式 闪烁 工作 。 
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图 3-5 闪烁 电路 


2. 延 时 断 开 电路 
用 一 扳 把 开关 ХО 及 定时 器 TO 可 以 组 成 延 时 断 开 电路 ， 如 图 3-6 Жж. ЕКІН, & FE Хо 
时 ，Y1 得 电 ; 分 开 ХО BF, TO 得 电 ， 延 时 5s 之 后 ҮІ ЙІН, 





图 3-6” 延 时 断 开 电路 
3. 二 分 频 电 路 
图 3-7 为 由 定时 器 和 计数 器 构成 的 二 分 频 电 路 。 初 始 脉冲 M8002 使 C0 复位 清 零 。 接 通 
X0， 则 TO, TL 构成 脉 宽 为 15 的 脉冲 发 生 器 。C0 的 设 定 值 K =2， 则 Yo 接 通 两 次 ，Y1 TÈ 
通 一 次 ， 构 成 二 分 频 电路 。 如 果 将 C0 K2 改 为 СО K4， 则 构成 四 分 频 电 路 。 








图 3-7 二 分 频 电 路 


4. 长 时 间 延 时 电路 
可 以 用 定时 需 和 计数 怖 构成 长 时 间 延 时 电路 ， 如 网 3-8 所 示 。 图 中 按 下 ХО 后 ， 延 时 
4h, YO 得 电 。 
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图 3-8 长 时 间 延 时 电路 
5. 三 相 异 步 电 动机 站 -和信 减 压 起 动 电 路 


图 3-9 所 示 为 三 相 寞 步 电 动机 -和信 减 压 起 动 电路 。 电 动机 了 联结 起 动 时 ，KM1、KM3 得 


电 ; 延 时 后 ，KM3 RE, МӘРТЕ, 


逻辑 如 下 : 


10-Ү1. 
ҮЗ = ҮІ: 


Ү2 = ҮІ 


ХІ. 


үз. 


КМІ = FR . SB1 · 


КТ = ЕВ . SB1 · 


KM3 = FR . SB1 · 
КМ2 = ЕК · SB1 · 

编写 继 电 接 触 器 控制 电路 的 
PLC 程序 时 ， 一 般 要 选择 输入 /输出 
(IO) ， 按 电路 逻辑 进行 简化 ， 编 写 
梯形 图 ， 写 出 指令 表 。 图 3-9 中 的 
O 选择 如 图 3-10a 所 示 。 由 此 ， 可 
Жақ (3-1) 的 电路 逻辑 简化 如 下 : 

ҮІ = ХО . ХІ 


(Х2 + ҮІ) 


-Т0 
(TO + Y2) 


(3-2) 


(SB2 + KM1) 


(SB2 + KM1) 


(SB2 + KM1) 
(SB2 + KM1) 


Шақ (3-2)， 得 梯形 图 如 图 3-10b 所 示 。 
将 继 电 接 触 控制 电路 改换 成 PLC 控制 方式 时 ， 注 意 以 下 问题 . 
1) 编制 PLC 程序 ， 不 一 定 是 对 继 电 接 触 紫 控制 电路 的 “直译 ”， 而 是 按 其 电路 逻辑 变 


换 


о 


- КМ2 

· КМ2 . КТ 
(КТ + КМ2) 
ЕО 


e КМЗ · 








кз 


然后 KM2 得 电 ， 电 动机 为 人 联结 正常 运行 。 电 路 


(3-1) 


КМ2 KM3 


кте” KTN КМ2 








КМІ 





L- 





KT KM3 KM2 


图 39 Y-A DHE SH Eé 


KIE, adj ej, ЗС 2 Н, ETRE, 


2) 对 继 电 接 触 器 电路 的 主 令 常 闭 电器 (TH FR. SB1), Æ IO 分 配 图 中 可 以 接 成 常 开 
形式 (如 图 3-10a 所 示 )， 也 可 以 接 成 常 闭 形式 (如 图 3-11a 所 示 )。 如 果 接 成 常 闭 形式 ， 其 
梯形 图 就 应 如 图 3-11b 所 示 。 
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3) 对 电路 中 联 锁 的 器 件 〈 如 图 3-10 中 的 KM2 、KM3 ) ， 不 仅 要 在 梯形 图 中 实现 电气 联 
锁 ， 在 IO 连接 图 中 也 要 实现 电气 联 锁 。 


А002 5000 Х001 
Ü Y001 


YODI 


FR 


YODI Үй02 


SBI 


TÜ 
Yoga 


SB2 ТП ҮШІ т008 


12 F———r—hk1k n on FH Үй? 


END 





图 3-10 ”六 -人 起 动 的 梯形 图 (一 ) 
а) LO 分配 图 b) 梯形 图 


5002 5000 5001 


0 Co ol 
ҮШІ 


TÜ Y001 YO08 





图 3-11 六 -人 和信 起动 的 梯形 图 (Z) 
а) LO 分 配 图 b) 梯形 图 


3.2 按 空 间 原 则 编程 








在 很 多 工程 中 都 会 遇 到 按 空间 原则 进行 控制 的 问题 。 按 空间 原则 编写 РОС 程序 ， 一 般 
要 用 到 行程 开关 。 行程 开 关 受 压 (或 受 撞击 )， 其 常 团 触 点 断 开 ， 而 常 开 触 点 接 通 。 之 后 ， 
触 点 复位 。 编 程 时 要 注意 这 个 特点 。 下 面 用 几 个 例子 说 明 按 空间 原则 编程 的 特点 。 

例 3-1 图 3-12 所 示 为 行程 开关 控制 的 电动 机 正 反 转 电 路 。 图 中 行程 开关 SQ1、SQ2 用 
作 往复 运动 控制 ， 而 503, 504 用 作 极 限 位 置 保 护 。 试 编写 РОС 控制 电路 图 。 

ІҢ 3-13a 为 编写 PLC 控制 电路 的 IO 分 配 图 ， 图 上 为 梯形 图 。 图 中 使 用 了 母线 移动 МС, 
МСЕ 指令 ， 以 此 作为 电路 的 主 控 点 。 同 时 ， 在 梯形 图 中 设置 了 定时 帮 ТІ 和 了 T2， 以 便当 电 
动机 由 正 (Б) 转 状态 变 为 反 (EF) 转 状态 时 ， 有 短暂 的 间 际 时 间 。 

13-2 ” 某 组 合 机 床 的 液压 动力 滑 台 的 工作 循环 如 图 3-14 所 示 。 电 磁 阀 动作 顺序 见 表 3-1。 
试 编写 PLC 控制 程序 ， 要 求 能 实现 单 周 和 连续 工作 状态 及 返回 原 位 ， 延 时 10s 后 又 能 自动 循 
环 工 作 。 
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83-12 行程 开关 控制 的 正 反 转 电路 


FR 


x003 x003 х005 
5 1 КІП 
SBI 
x004 
№1 
SB2 
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SB3 
ТІ x007 уро? 
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x003 x002 x004 
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Х005 
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503 
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504 
Tš ЕШ: Үй01 
27 ЕБ-і-----:-:-------“ Y002 





ІІ 3-13 图 3-12 的 梯形 图 
а) LO 分 配 图 b) 梯形 图 














501 快 进 502 3231 电磁 阀 动作 顺序 表 
ЖЕ 503 ҮАІ | YA2 
原 位 | - | - 
快 进 | + - 
工 进 | + 2 
93-14 滑 台 工作 循环 快运 | — | + 














图 3-15a 为 VO 分 配 图 ， 图 中 ХО 为 起 动 按 钮 ，X4 为 停止 按钮 ，X5 为 单 周 /连续 选择 开 
Ko MFX QS 闭合 时 ， 为 自动 循环 工作 状态 ; MFR QS 断 开 时 ， 为 单 周 工作 状态 。 图 3- 
15b 为 梯形 图 ， 图 中 МО 为 主 控 点 。 
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SQI 


SQ2 


SQ3 


SB2 


QS 








000 
М0 
ҮШІ 
ҮШІЗ 
Y004 
КЕП 
ҮШ? 
КІШ 
END 
图 3-15 滑 台 控制 
а) LO 分配 图 b) 梯形 图 
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KI 3-56 滑 台 控制 梯形 图 的 改进 
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如 执行 图 3-15b 程序 ， 当 碰 击 行程 开关 50214, ҮАЗ 闭合 ,但 当 离 开行 程 开关 503 ЕУ, 
YA3 又 接 通 ， 因 此 无 法 进入 工 进 状 态 ， 其 原因 是 在 这 类 行程 开关 中 ， 当 挡 板 压 行程 开关 时 ， 
则 常 开 触 点 接 通 ， 常 闭 触 点 断 开 ;而 当 挡 板 离开 行程 开关 时 ， 则 常 开 触 点 复位 断 开 ， 而 
常 财 复位 接 通 。 为 此 ， 如 果 将 图 3-15b 改 为 图 3-16， 利 用 辅助 继 电 吉 MI 、M2 ， 则 能 实现 
对 图 3-14 的 控制 。 但 这 类 步 进 控制 式 过 程 ， 最 好 用 步 进 顺 控 的 方法 ， 或 用 位 移 指令 SFTL 
或 SFTR 来 编程 ， 见 后 述 。 














3.3 按时 间 原 则 编程 


很 多 实际 控制 问题 都 与 时 间 有 关 。 按 时 间 原则 编程 ， 要 用 到 定时 器 。 对 于 定时 器 的 使 
用 ， 要 注意 它 的 时 间 设 定 及 其 触 点 控制 的 支 路 。 定 时 器 的 使 用 党 有 两 种 方式 ， 如 图 3-17 所 
Ro Aa 为 定时 器 与 驱动 线圈 分 开 编程 方式 ; 图 b 为 定时 器 与 驱动 线圈 混合 编程 方式 ， 各 个 
动作 在 一 个 逻辑 行 中 完成 ， 使 用 纵 接 或 多 重 输出 。 对 于 合 有 多 个 定时 器 的 驱动 电路 ， 采 用 图 
a 方式 为 好 。 














А000 А000 


FF mm К50 0 K50 

Т0 Т0 
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Т0 
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Ti Ti 

FF r e r y 
a) b) 


图 3-17 定时 器 的 使 用 





以 下 是 按时 间 原 则 编程 的 例子 ， 注 意 其 中 时 间 的 设 定 及 线圈 的 驱动 。 

9135 ”有 4 台电 动机 M1、M2、M3、M4， 顺序 起 动 ， 反 顺序 停止 ， 即 起 动 时 的 顺序 为 
M1 一 M2 一 M3 一 M4 ， 时 间 间 隔 分 别 为 3s、4s、5s; 停止 时 的 顺序 为 M4 一 M3 一 M2 一 M1， 时 
间 间 隔 分 别 为 Ss、4s、3s。 为 维修 方便 ， 每 台电 动机 可 单独 起 动 ， 单 独 停止 ， 试 画 出 0 分 
配 图 以 及 梯形 图 。 

本 题 /0 分 配 图 如 图 3-18a 所 示 ， 梯形 图 如 图 3-18b 所 示 。 图 中 70, Ті, Т 为 起 动 时 
的 时 间 设 定 ，T3、T4、TS 为 停止 时 的 时 间 设 定 。 当 ХО Sim f, МОЛЕН, ҮІ, Ү2, ҮЗ, 
Y4 顺序 得 电 ， 电 动机 顺序 起 动 ， 当 ХІ EGB PF, МІ E, ҮІ, Ү2, ҮЗ, Y4 反 顺 序 失 电 ， 
电动 机 反 顺 序 停止 。Y1、Y2、Y3 、Y4 分 别 由 单独 检修 的 起 动 和 停止 控制 。 当 МО 得 电 时 ， 
单独 检修 电路 不 能 工作 。 只 有 当 МО 失 电 时 ,单独 检修 电路 才能 工作 。 例 如 ， 对 于 电动 机 


Y1, 4 МО Hi, MO =1 В, 按 X2，Y1 得 电 ; 按 X3，Y1 E, HAXH, 

例 3-4 ”电动 机 Ml 、M2 、M3 的 工作 时 序 如 图 3-19 所 示 。 要 求 : 由 按 起 动 按钮 ， 运 行 
30 个 循环 ， 自 动 停止 ，@) 之 后 再 按 起 动 按钮 ， 又 能 自动 循环 工作 ; @ 任 何 时 刻 按 下 停止 按 
钮 ， 都 能 顺序 完成 一 个 完整 的 循环 才 停止。 
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Ү002 
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b) 


ІН 318 4 台电 动机 顺序 工作 的 控制 
а) LO 分配 图 b) 梯形 图 


| Т5 | | 
| 55 э | 
| | | 
| | | 


МІ 





M3 






第 一 个 


_ 1_ 第 二 个 循环 
| 
共 完 成 30 个 循环 ， 上 自动 停止 
图 3-19 电动 机 ML 、M2 M3 的 工作 时 序 
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编程 时 ， 先 将 工作 时 序 图 的 各 时 段 记 作 T0，T1，T2,，…， 再 编写 程序 。 由 图 3-19 知 ， 
本 题目 含 定 时 器 的 时 间 设 定 ， 循环 ， 计 数 右 的 清 零 、 计 数 及 复位 。 电 动机 МІ 一 次 起 停 ，M2 
二 次 起 停 ，M3 三 次 起 停 。 它 们 的 逻辑 关系 为 
ҮІ =M0 · ТЗ - СО 
Y2 = (TO · Т2 + Т3 · Т5) · СО (3-3) 
ҮЗ = (М0 · ТІ +Т2 · T3 +T4 · Т5) · СО 
按 式 (3-3) 及 图 3-19 所 示 时 序 图 可 编 得 梯形 图 如 图 3-20 所 示 。 


5000 Ml КІ 
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1 SI cn 
с) 
х000 х002 
m 
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1 3-20 图 3-19 的 梯形 图 
梯形 图 中 的 ХО 为 起 动 按钮 ХІ 为 停止 按钮 。 第 18 逻辑 行 中 的 T6， 起 到 控制 循环 的 作 


用 。 当 程序 运行 到 Т6 时 ， 延 时 25 时 间 到 ，T6 X OFF, MTO, ТІ, =, Т6 HRE, TORIN 
Иа ХИ, ТО, TI, =, T6 又 顺序 得 电 ， 开 始 妃 一 循环 。 每 执行 Т6 一 次 ， 计数 一 次 。 





当 C0 当前 值 等 于 30，C0 常 闭 断 开 ， 程序 结 束 ， 但 同时 又 使 计数 器 СО 复位 ， 准 备 下 一 次 循 
环 。 程 序 的 第 0 逻辑 行 中 (T6 + МІ) 是 为 了 响应 “顺序 完成 一 个 完整 的 循环 才 停 止 ”而 设 
计 。 第 11 逻辑 行 中 (M8002 + CO + XO- Х2) 为 СО 清 零 控制 ， 其 中 X2 3234 X1 按 下 急 售 
后 要 重新 计数 或 继续 计数 的 切换 。 
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例 3-$ ”三 台电 动机 的 工作 时 序 如 图 3-21 所 示 。 要 求 : (D 有 停止、 起 动 按 钮 ， 完 成 100 
个 循环 之 后 ， 再 按 起 动 按 钮 ， 又 能 重新 循环 工作 ; 忆 用 计数 带 控 制 时 间 。 

本 题 的 关键 是 用 计数 大 控制 时 间 。 
用 计数 融 完 成 时 间 的 控制 ， 一 般 先 要 设 MI 
置 一 个 一 定时 间 的 连续 脉冲 ， 然 后 再 对 
此 脉冲 的 个 数 进行 计数 ， 从 而 达到 时 间 | | | 





М2 
控制 的 目的 。 ЛЕС 50: 
图 3-22 为 编制 的 梯形 图 ,梯形 图 中 Wm | í | 
y = М.Д У 5 10 15 20 25 30 35 40 5 
ХІ 为 起 动 按钮 ，X2 为 停止 按钮 。T0 产 "t Е m í 
生 一 连续 5s 的 脉冲 ，C1、C2 СЗ, 、C4 分 
别 对 脉冲 个 数 计数 ， 利 用 脉冲 个 数 再 依据 алау алмақ а 


工作 时 序 图 对 Y1, Y2, Y3 控制 。C0 为 对 循环 次 数控 制 。 当 СО 达到 设 定 值 ， 循 环 结 
注意 岁 中 对 计数 带 清 零 复 位 采用 三 种 清 零 方式 : 起 始 清 零 、 达 到 计数 设 定 值 复位 清 零 及 
АР ва, В 





RST СО = М8002 + СО + X2 





ІІ 3-2 fJ 3-5 的 梯形 图 
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3.4 编程 实例 


例 3-6 ” 试 设 计 一 声 光 报警 电路 ， 要 求 按 起 动 按 钮 后 ， 报 警 灯 亮 0.$s， 灭 0.$Ss， 闪 烁 
100 次 。 这 段 时 间 蜂 鸣 器 一 直 在 响 。 闪 烁 100 次 后 , 1 5s 后 又 重复 上 述 过 程 ， 如 此 反复 三 
次 ， 结 束 。 之 后 再 按 起 动 按钮 ， 又 能 进行 上 述 工 作 。 

本 例 要 设置 一 闪烁 电路 ,由 TI 、12 组 成 。Y0 为 报警 灯 ，Y1 为 蜂 鸣 器 。 按 题 意 ， 报 警 
灯 闪 烁 100 次 , 用 C0 计数 ， 过 程 重复 三 次 ， 用 СІ 计数 。 设 计 的 程序 如 图 3-23 Жоғ. ЕКІН 
一 开机 ， 初 始 脉冲 M8002 使 C0 清 零 ， 按 起 动 按 钮 X0， 对 CWE, HX Y0 闪烁 ， 蜂 鸣 
器 Yl 响 。C0 НТ И, C1 用 TO 计数 ， 当 了 T2 到 达 100 次 ，C1 记录 1。 当 СІ 当前 值 达 3 
时 ， 程 序 结 


ШЕШЕ 








图 3-23” 声 光 报 警 电路 的 梯形 图 


例 3-7 菏 球 磨 机 的 工作 流程 为 : 进 料 到 一 定 高 度 〈 由 时 间 控 制 ，10s) ， 开 始 转 动 ， 正 
转 2s， 反 转 3s， 共 转动 20s， 停 5s。 如 此 反复 5 X. ZJ) HILL (由 时 间 控 制 ，5s) ， 俘 止 。 
再 按 起 动 按钮 ， 又 能 重复 上 述 过 程 。 要 求 有 起 动 、 故 障 停止 按钮 。 画 出 WO 分 配 图 及 梯 
形 图 。 

图 3-24 为 球磨 机 工作 时 序 。 

本 题 又 是 一 种 定时 顺和 计数 需 的 综合 应 用 问题 。 这 类 问题 一 般 先 考虑 题目 条 件 ， 画 出 工 
作 时 序 图 ， 再 画 出 YO 分 配 图 。 编 制 梯形 图 时 ， 应 注意 时 间 的 设 定 和 计数 的 设 定 ， 以 及 驱动 
输出 继 电 融 。 几 3-25a 27 1/0 分 配 图 ， 图 b 为 梯形 图 。 图 中 Yo 为 进 料 阀 控 制 ，Y1 ЭА 
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控制 ， 用 ТО 控制 进 料 时 间 , H TI, T2 控制 正 反 转 时 间 ， 用 ТЗ 控制 转动 20s 时 间 ， 而 用 T4 
控制 每 次 正 反 转 间 欣 时 间 5s， 用 СО 计算 循环 次 数 。 





a) 








x = 


2.3: 2 .3 23 5 2323 | 
| 
| 
| 





图 3-4 球磨 机 工作 时 序 


5000 КОШ СО 


进 料 
E} 


正 转 





反 转 





3-25 图 3-24 的 梯形 图 
а) VOSE b) 梯形 图 
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例 3-8 “十字 路 口交 通 灯 控制 如 图 3-26 所 示 。 控 制 要 求 如 下 .: 
(1) 车 行道 : 横向 绿灯 (G) 亮 30s 一 绿灯 闪 3 次 ， 每 次 1s 一 黄 灯 (Y) 亮 2s 一 红 灯 
(R) 亮 3$s; 纵向 红 灯 (R) 亮 35s 一 绿灯 (С) 亮 30s 一 绿灯 闪 3 次 ， 每 次 1s 一 黄 灯 亮 2s。 






(2) 人 行道 : mx (С) 纵向 
те 30s 一 绿灯 闪 5 次 ， 每 次 1s— LY w 1 
(R) 25 355; 纵向 红 灯 (R) 亮 35s Еи 
一 绿灯 (С) Æ 30s 一 绿灯 闪 5 次 ， Өлі a i 


每 次 1s。 
按 题目 要 求 得 交通 灯 的 工作 时 
序 如 图 3-27 所 示 。 
由 交通 灯 工作 时 序 图 ， 可 编制 ы» 
梯形 图 如 图 328 所 示 。 梯形 图 中 
采用 了 MC. MCR 语句 ， 作 为 主 









控 。 第 6 ~ 35 步 为 时 间 的 设 定 ， 其 Yio ҮП ҮП Ү10 
中 T6、7T7 产生 连续 1s 的 脉冲 。 第 үт[ к | | | Гк |У7 
39-49 步 为 车 横道 G、Y、R HJ, ГЕ | c |у6 
第 53 ~64 0318 R. G. ҮЛ, 纵向 

第 07 步 为 人 行 横 道 绿 灯 。 第 74 步 图 3-26 十 字 路 口交 通 灯 





为 人 行 纵 道 绿灯 。 第 81 步 为 报警 
灯 ， 即 当 车 行 横道 纵 道 同 为 红 灯 或 绿灯 ， 人 行 横道 和 纵 道 同 为 红 灯 或 绿灯 ， 报 警 。 
注意 : 第 39、$7 67 步 和 第 74 步 灯 的 连续 得 电 与 内 烁 的 编程 ， 其 中 第 39 步 (М0. 


То) 为 连续 得 电 控制 ，(T0 - T6- T1) 为 闪烁 的 控制 。 











Т0 T1 T2 T3 T4 T5 
30s 3s 2s 30s 3s 2s 
车 横 С(Ү0) 


Æp Ү(ҮІ) 
车 横 К(Ү2) 
车 纵 К(Ү5) 


ÆJ G(Y3) 
车 纵 Y(Y4) 
ЛАЖ G(Y6) 


人 横 R(Y7) 
人 纵 R(Y11) 


АЯ G(Y10) 
第 一 个 循环 





第 二 个 循环 一 


图 3-27 ”交通 灯 工 作 时 序 图 
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T4 
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MO TÜ 
39 АА ҮШІП 
ТП Т6 ТІ 
— 
ТІ Т2 
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Т? ТЕ 
43 ү002 
Y007 
М0 T? 
53 Y005 
Y011 
Т? Т3 
57 Y003 
Tš TB Т4 
ы-і 
Т4 ТІ 
54 ШБ---ИС>------Б---ББ---Б-Б5>- n ҮШМ 
Mü TÜ 
87 Y006 
TÜ ТЕ Т? 
| 
Т? Tš 
T4 Y010 
Tš ТЕ Т5 
— 
YD00 Y003 
81 ---- YÜ12 
YD0B ҮП1П 
FF 
Y00z Y005 
-— 
Yo07 ү011 
- 
83 СЕ МП 


------- .; END 


图 3-8 十字路 口交 通 灯 梯形 图 


58 


(13-9 ”电镀 生产 线 的 PLC 控制 。 

КИЛЕН НИН, ИЯ, Нн, ЖЕЖ, ЕН, ТЕЕ ЭС ЕЛ, HH 
图 3-29 所 示 。 图 中 A 为 原 位 ， 工 件 放 于 此 处 。 工 件 与 吊 钩 挂 好 之 后 ， 使 吊 钩 上 升 。 吊 钩 上 
升 到 项 ， 碰 行程 开关 SQ2， 上 升 停 止 ; 行车 右 行 ,， 磁 503, тА РЕ; 到 最 低位 磁 501, Т. 
НЕР Р, Н/З 3005, т L JF, më SQ2， 停 30s 让 镀 液 滴 下 。 之 后 ， 右 行 到 504, 
PE КЕ, m 501, Æ ER E 405; PAE, 1) 502, 205, Z), 11781] 505, т 
钓 下 降 ， 磁 SQ1， 在 清水 槽 中 停 30s; 吊 钩 上 升 ， 磁 502, 205, Z), 117, 80506, т 
ËJ FEE, 10501, Е ТИТЕ B АК, з, Ат БЭ, В SQ2 ， 行 车 左 行 ， 退 回 最 
左边 磁 507, PA FEE, HA A 位 置 。 然 后 再 挂 工件 进行 第 二 次 循环 工作 。 




















SQ7 SQ3 SQ4 505 506 
| | | | | 
e ө 502 
502 CR ен 





GELEN 


A ГТ 回收 本 清水 模 B 
图 3-29 ”电镀 生产 线 示 意图 





根据 上 述 生产 流程 要 求 ，PLC 的 IO 分 配 图 如 图 3-30 所 示 。 


准备 原 位 指示 灯 
501 LAPIN 
502 T EJE 
593 行车 进 ( 右 行 ) 
и 行车 退 ( 左 行 ) 
505 
506 
507 


原 位 指示 
停止 





图 3-50 ”1/0 分 配 图 





电镀 生产 线 梯形 图 如 图 3-31 所 示 。 图 中 用 定时 右 TO. ТІ, Т2, T3 设 定 各 步 停止 等 待 的 
时 间 ， 而 ТА 为 已 镀 工 件 放 到 В ІМ ЕНІ РАЈЕ Н], ҮІ УАЗ, Y2 ТЕ, ҮЗ 右 行 ，Y4 
左 行 。 在 Y1 的 控制 中 ， 除 起 动 按 X10 上 升 以 外 ， 其 余 均 是 当 TO. ТІ. Т2, T4 延 时 到 达 时 
上 升 。Y3 右 行 ,也 是 条 件 右 行 。 例 如 ， 第 二 次 右 行 是 当 ТІ 到 达 时 开始 ， 右 行 碰 SQ4 (X4) 
停止 。SQ4 一 旦 被 磁 合 ， 立 即 驱 动 吊 钩 下 降 ( Y2 动作 ) ， 到 底 端 磁 501 (X1) ， 下 降 停止 。 
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3-31 电镀 生产 线 梯形 图 
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31 一 台电 动机 运行 20s 后 停 Sgs， 如 此 循环 50 次 停止 。 再 按 起 动 按 钮 又 能 进行 另 一 次 
运行 。 试 画 出 /0 分 配 图 、 梯 形 图 ， 写 出 指令 表 。 

32 ”两 人 台电 动机 ML、M2。MI 运行 5s 后 ，M2 起 动 ， 运 行 10s 6, МІ, М 停 2s, “ЕМІ 
又 自动 起 动 ， 按 上 述 规律 运行 30 个 循环 自动 停止 。 试 画 出 1O 分 配 图 、 梯 形 图 ， 写 出 指令 表 。 

33 3-32 为 定子 电路 串 电 阻 减 压 起 动 控 制 线路 。 试 编制 PLC 控制 程序 ， 画 出 1/0 分 
配 图 、 梯 形 图 ， 写 出 指令 表 。 

34 图 3-33 为 单 向 能 耗 制 动 电路 图 。 试 编制 PLC 控制 程序 ， 画 出 IO 分配 、 梯 形 图 ， 
写 出 指令 表 。 











111213 





图 3-32 图 3-33 
3-5 83-34 为 自 耦 变压器 减 压 起 动 电路 ，KT 为 时 间 继 电器 。 试 编制 PLC 程序 ， 画 出 
1/O 分 配 图 、 梯 形 图 ， 写 出 指令 表 。 
36 图 3-35 为 延边 三 角 减 压 起 动 电 路 ，KT 为 时 间 继 电器 ， 电 动机 有 6 个 抽 头 。 试 编制 
PLC 程序 ， 画 出 1/O 分配、 梯形 图 ， 写 出 指令 表 。 
111213 111213 
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37 图 3-36 为 时 间 继 电器 控制 的 绕 线 转子 异步 电动 机 起 动 电路 ， 图 中 КТІ. КТ2, КТЗ 
为 时 间 继 电器 。 试 编制 PLC 程序 ， 画 出 IO 分 配 图 、 梯 形 图 ， 写 出 指令 表 。 

38 图 3-37 为 双 速 电动 机 控制 电路 图 。 图 中 UL, Vi, W 接 电 源 ， 为 低速 。U1、V1、 
Wl 接 在 一 起 ， 而 U2、V2、W2 分 别 接 电源 ， 为 高 速 。 试 编制 PLC 控制 程序 ， 画 出 IO 分 配 
图 、 梯 形 图 ， 写 出 指令 表 。 







$ KTI 
KM1 

b KT2 
KM2 


KM2 


KM3 KM2 KMI 





FR Z= КТІ KM1 КТ2 KM2 KT3 KM3 


KT КМІ KA КМ2 


KM 


图 3-36 图 3-37 


30 图 3-38 为 自 耦 变压器 减 压 起 动 电 路 ， 图 中 KT 为 时 间 继 电器 ，KA 为 中 间 继 电器 ， 
НІЛ, НІ2, НІЗ 为 指示 灯 。 试 说 明 各 指示 灯 的 作用 ， 并 编制 PLC 控制 程序 ， 画 出 IO 分 配 
图 、 梯 形 图 ， 写 出 指令 表 ， 





Llo 
L2o 
L3o FR -已 | 
км2 Е 
SBI 
FR| H 1 H| F 
шш! В 
ЕЕ Е С 
2| 585 
5 z 





310 图 3-39 为 正 反 转 起 动 反 接 制 动 控制 线路 。 图 中 KS 为 速度 继电器 ，KAL、KA2 、 
KA3 、KA4 为 中 间 继 电器 ，KM1I 、KM2 、KM3 为 接触 器 。 试 编制 PLC 程序 ， 画 出 IO 分 配 
图 、 梯 形 图 ， 写 出 指令 表 。 
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КА1-1 


КАЗ-3 





| 3-39 


311 9340 为 电动 机 正 反 向 起 动 、 点 动 和 反 接 制 动 线 路 。 图 中 KS 为 速度 继电器 ，KA 
х P EAE, KM1, КМ2, KM3 为 接触 器 。 试 编制 РОС 控制 程序 ， 画 出 IO 分 配 图 、 梯 
形 图 ， 写 出 指令 表 。 


L1 12 L3 
QS 


FU U21 


Ш ç 
> 
4 
ж 
> 
о 
км3 


KS-1 KS-2 
N 1 1 一 
z 
Ба | ЕСІ (ШЕ 
KMI 
KM3 KM2 KA 
FR 20 





图 。3-40 
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312 图 3-41 为 C650 车 床 电 气 原理 图 ，M1 为 主轴 电动 机 ，M2 为 刀 架 快速 移动 电动 
机 ，M3 为 冷却 有 泵 电动 机 ，KS 为 速度 继电器 。 读 电路 图 ， 弄 清 其 动作 原理 ， 并 编制 PLC 控 
制程 序 ， 画 出 IO 分 配 图 、 梯 形 图 ， 写 出 指令 表 。 


ІЛІ2І3 


| 









FU2 


FUI ДАЕ FU3 





图 3-41 


3-13 ”电动 机 M1、M2、M3、M4 的 工作 时 序 图 如 图 3-42 所 示 。 图 中 为 第 一 个 循环 的 时 
序 。 试 编制 PLC 控制 程序 ， 要 求 : 要 完成 30 个 循环 ， 自 动 结束 ; 加 结束 后 再 按 起 动 按 
钮 ， 又 能 进行 下 一 轮 工 作 ; @ 任 何 时 候 按 停止 按钮 都 能 完成 一 个 完整 的 循环 才 停 止 ; @ £ 6 
电动 机 均 有 过 载 保 护 和 短路 保护 。 

314 某 生产 运输 线 由 三 段 组 成 ， 如 图 23] 35 | 4 |23|35| s рЫ 
343 E, E MM у MMM, НЕЕ ТҮНІ || 
分 别 为 3s、4s。 起 动 时 ，M1、M2 为 Y-A 减 || кі x 
压 起 动 ; M3 为 自 耦 变压器 减 压 起 动 。 停 止 的 | 
MX М3--М2-ЭМІ, ЕНІНІҢ 8 2 55, 38, 5 | 
试 编写 PLC 控制 程序 ， 画 出 1/O 分 配 图 、 梯 | 
形 图 ， 写 出 指令 表 。 

3-15 图 3-44 ЖИЮ К Е 








Б. УА ЖЫНЫН, YA2 为 出 料 阅 门 。 当 се 第 二 个 循环 
进 料 高 于 高 限 感 应 开关 502 时 ，YA1l1 XA; түт 


当 低 于 SQ2 Bf, ҮЛІ 打开 。 当 物料 高 于 低 限 
感应 开关 501 时 ， 此 时 传输 线 起 动 ， 延 时 2s，YA2 打开 。 当 物料 低 于 501 时 ，YA2 X H, 
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同时 报警 电路 开始 作用 。 报 警 灯 闪烁 ， 亮 18, 通 1s， 同 时 蜂 鸣 器 在 响 。 一 直到 物料 高 于 
SQ1 位 置 或 按 下 复位 按钮 ， 报警 电路 才 停 止 作用 。 停 止 时 ， 先 停 YA1， 再 停 YA2。 延 时 3s 
后 停止 传输 线 。 试 画 出 LO 分配 图 、 梯 形 图 ， 写 出 指令 表 。 





ІҢ 3-43 图 3-44 





316 9345 为 两 种 液体 混合 装置 ，A、B 两 种 液体 分 别 由 电磁 阀 YA1、YA2 254, % 
拌 器 由 电动 机 M 控制 。 起 动 时 ，YAL、YA2 ЦА ЯЖ YA3 均 关 闭 ， 电 动机 M 不 转动 。 贮 
液 钠 是 空 的 。 按 起 动 按钮 ，YAl 17, AREAREN, ША ЖЖ PAE М 感应 器 时 ， 
YAI 关闭 ，YA2 AF, BRAA. ШЖ q Yk WI 2] 38 P rS 9 Н Br, YA2 ХИ, ЖЖ 
电动 机 M TE, 42-205, HAR YA3 IFA, ШЖ ТИЗ L Br, Е 105, Б 
液体 排 完 。 之 后 YA3 关闭 而 YAL 打开 ， 重 新 注入 A 液 ， 开 始 第 二 个 循环 。 编 程 要 求 YAL、 
YA2 、YA3 有 联 锁 ， 按 停止 按钮 ， 要 完成 一 个 完整 的 循环 才 全 部 停止 。 画 出 LO 分 配 图 、 梯 
形 图 ， 写 出 指令 表 。 








Б; 


M 
图 3-45 
3-17 ”简易 全 自动 洗衣 机 的 工作 程序 如 下 : 按 下 起 动 按钮 一 进 水 (20s) ; 正 转 1$s 一 停 
3s 一 反 转 10s 一 停 2s， 重 复 50 次 ; 排水 (25s), 重复 3 次 ， 停 机 。 试 编制 РІС 程序 ， 画 出 
1/O 分 配 图 、 梯 形 图 ， 写 出 指令 表 。 


第 4 = 
步 进 顺序 控制 


对 于 步 进 顺序 控制 〈 简 称 顺 控 ) 问题 ， 如 采 采 用 基本 逻辑 指令 编程 (如 例 32)， 则 可 
读 性 较 差 。 本 章 介 绍 用 步 进 阶梯 指令 (STL) 和 状态 元 件 S 编制 步 进 顺 控 程序 的 方法 ， 比 较 
直观 。 如 再 配 以 状态 转移 图 (SFC 图 ) ， 则 更 清晰 。 本 章 介绍 单 流 程 的 步 进 顺 控 和 分 文 流 程 
的 步 进 顺 控 ， 并 给 出 编程 例子 。 各 编程 例子 ， 均 用 GX-Developer 软件 编写 。 


4.1 步 进 阶梯 指令 和 步 进 顺 控 状态 转移 图 
4.1.1 步 进 顺 控 指 今 


步 进 顺 控 指令 有 两 个 : 步 进 阶 梯 指 令 STL 和 返回 指令 RET。 它 们 的 助 记 符 及 功能 见 表 4-1。 
表 4-1 步 进 顺 控 指令 








指令 助 记 符 ， 名 称 功能 梯形 图 电路 表示 
STL ( 步 进 阶 梯 ) 步 进 阶 梯 开始 —{ 5TL s20] 
RET (返回 ) 步 进 阶梯 结束 ， 返 回 — ЕЕ J 








STL 是 利用 状态 软 元 件 S 对 步 进 顺 控 问题 进行 工序 步 进 式 控制 的 指令 。RET 是 步 进 顺 控 
流程 结束 返回 主 程序 的 指令 。STL 触 点 通过 置 位 命令 (SET) 激活 。 当 STL 触 点 激活 接 通 ， 
则 与 其 相连 的 电路 动作 ; 如 果 STL 触 点 断 开 ， 则 与 其 相连 的 电路 停止 动作 。STL 触 点 与 其 他 
元 件 触 点 意义 不 尽 相 同 。STL 无 常 闭 触 点 ， 而 且 与 其 他 触 点 无 AND. OR 的 关系 。 

4.1.2 状态 转移 图 

状态 转移 图 又 称 为 状态 流程 图 。 它 是 一 种 表明 步 进 顺 控 系 统 的 
控制 过 程 和 特性 的 一 种 图 形 。 图 4-1 为 一 简单 的 状态 转移 图 。 

图 中 50 为 初始 状态 ， 用 双 线 方 框 表示 。 它 由 M8002 驱动 。 当 
PLC 由 STOP 一 RUN 切换 瞬间 ， 初 始 化 脉冲 M8002 使 50 置 1。 其 他 
状态 元 件 用 方 框 表示 。 方 框 间 的 线段 表示 状态 转移 的 方向 ， 习 惯 
由 上 至 下 或 从 左 到 右 。 线 段 间 的 短 横 线 表示 转移 的 条 件 ， 与 状态 框 
连接 的 横 线 和 线圈 等 表示 状态 驱动 负载 。 

图 4-1 的 驱动 和 状态 转移 原理 如 下 . 

当 PLC 开始 运行 (RUN) ， 初 始 脉冲 M8002 使 初 态 50 置 1。 初 态 
SO 被 激活 。 当 按 起 动 按 钮 ХО 时 ， 状 态 从 S0 转移 到 S20，S20 置 1， 而 
SO 复位 到 零 。S20 状态 被 激活 为 1， 驱 动 Y0。 当 转移 条 件 ХІ 接 通 时 ， 
状态 转移 到 S21，S21 置 1， 而 S20 复位 为 零 ，Y0 线圈 失 电 。S21 状态 841 状态 转移 图 
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被 激活 为 1， 了 驱动 ҮІ 及 定时 器 TI1， 延 时 3s 到， 转移 条 件 ТІ 党 开 触 点 接 通 ， 状 态 转移 到 522, 
而 521 EMNE, ҮІ. TI 失 电 。S22 状态 被 激活 为 1， 驱 动 Y2、Y1。 当 转移 条 件 X2 接 通 时 ， 
状态 转移 到 S23 ， 而 S22 EMNE, Y2, ҮІ 失 电 。S23 状态 被 激活 为 1， 了 驱动 ҮЗ 及 T2。T2 #E 
时 5s 到 ，T2 常 开 触 点 闭合 ， 状 态 转 移 返 回 S0， 初 状 S0 又 置 位 。 当 ХО 再 接 通 时 ， 男 一 循环 动 
ЕНЕ. 
41.3 步 进 阶梯 图 与 指令 表 

图 4-1 的 步 进 阶 梯 图 与 指令 表 如 图 4-2a、b 所 示 。 图 中 ， 从 STL S0 到 RET 为 步 进 顺序 
控制 部 分 ， 称 为 SFC， 而 第 0 步 与 最 末 一 步 END 为 基本 逻辑 指令 梯形 图 部 分 。 图 中 被 置 位 
的 状态 元 件 被 激活 后 (如 SET S0，STL S0)， 可 执行 被 激活 元 件 后 的 驱动 指令 。 它 相当 于 
STL 指令 提供 一 状态 子 母线 ，OUT 指令 和 LD 指令 等 可 直接 接 于 此 子 母 线 上 。 

返回 指令 КЕТ 接 于 最 末 一 状态 元 件 子 母线 下 ， 单 独 成 一 逻辑 行 。 











а 0 LD M8002 
Ü — 50 1 SET 50 
А Ta i 3 STL 50 
%000 4 ІШ Х000 
4—4 1—4 ы 5 SET 520 
1 STL 520 7 STL S20 
8 000 8 OUT Y000 
x001 9 ID X001 
g Е----:-::-:-:Б-ББ-:-:Б----(5ЕТ 521 
10 SET S21 
12 STL 521 12 STL S21 
13 001 13 OUT Ү001 
Ж K30 14 OUT T1 K30 
Ti 17 LD T1 
17 ЕБ--------------(СЕТ 522 18 SET 922 
20 STL S22 
20 SIL 522 
21 ОСТ Y002 
21 002 
22 ОСТ Ү001 
TR i 23 LD X002 
23 ET 523 24 SET 523 
26 SIL 523 26 STL 523 
27 003 27 ОСТ Ү003 
K50 28 OUT T2 К50 
T2 l 31 LD T2 
31 | —— tn 32 OUT 50 
34 RET 34 RET 
35 HD 35 END 
Т b) 


图 4-2 图 4-1 的 步 进 阶梯 图 和 指令 表 
а) 步 进 阶梯 图 b) 指令 表 

4.1.4 SFC 编程 中 应 注意 的 问题 

应 用 SFC 编程 ， 要 注意 以 下 几 个 问题 : 

1) 在 SFC 状态 转移 中 ， 状 态 的 地 址 号 不 能 重复 使 用 。 例 如 ， 不 能 出 现 两 个 或 两 个 以 上 
的 520 或 S21 等 ， 每 个 状态 要 用 状态 元 件 号 。 

2) STL 可 被 看 成 提供 一 状态 子 母 线 。 此 子 母线 可 直接 完成 驱动 或 置 位 功能 ， 与 子 母 线 
连接 的 触 点 用 LD、LDI 指令 。 
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3) 在 不 同 的 状态 ， 可 输出 同一 个 软 元 件 (qH Y. M 等 ) ， 如 图 4-3a 所 示 。 线 圈 Y1 Y2 
可 以 在 相 邻 的 状态 或 不 相 邻 的 状态 中 输出 ， 但 同一 编号 的 定时 器 却 不 能 在 相 邻 的 状态 中 输 
出 ， 如 图 4-3b 所 示 。 因 为 在 相 邻 状态 输出 的 同一 编号 的 定时 需 相 当 于 其 定时 线圈 通电 不 断 
开 ， 当 前 值 不 能 复位 ， 但 同一 编号 的 定时 需 在 不 相 邻 的 状态 中 输出 ， 则 仍然 是 允许 的 。 























SIL 520 
ї001 
ЕППІ 
| [SET 521 
[STL 521 
"TOD 








a) b) 
图 4-3 ”在 相 邻 的 状态 中 输出 
а) REAY, M 可 以 连续 输出 b) 定时 器 T 不 能 连续 输出 
4) 在 SITL 状态 子 母 线 的 输出 要 满足 “先驱 动 ， 后 转移 ”的 原则 ， 因 此 不 能 连 成 如 图 4- 
4a 的 形式 ， 而 要 连 成 如 图 4-4b 的 形式 。 





STL 520 
000 
001 

x001 
FF coo 





图 4-4 STL 状态 子 母线 的 输出 
а) 错误 梯形 图 b) 正确 梯形 图 
5) 在 状态 内 使 用 基本 逻辑 指令 ， 除 了 MC/MCR 不 能 使 用 ，MPSZMRDZMPP 的 使 用 应 注 
意外 ， 其 余 均 可 使 用 。 如 图 4-5 MIR, 在 STL 状态 子 母线 直接 并 联 输出 触 点 线圈 ， 连 续 使 用 
LD 指令 则 可 ， 但 在 触 点 X0 后 并 联 输出 触 点 线圈 ， 则 要 用 到 MPS/MRD/MPP 指令 。 


7 STL 520 

8 LD Х000 
9 OUT Ү000 
10 LD Х001 
11 OUT ҮХ00І 



































12 LD X002 
13 OUT  Y002 
14 LD X003 
15 SET S21 
17 STL S21 
18 LD Х000 
19 МР5 
20 AND 001 
21 OUT Ү00І 
22 MRD 
23 AND X002 
24 OUT Y002 
25 MRD 
26 AND X003 
27 OUT Y003 
28 MPP 
29 AND X004 
30 SET 522 
b) 


图 4-5 状态 内 MPSZMRDZMPP 的 用 法 
а) 步 进 阶梯 图 b) 指令 表 
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4.2 单 流程 的 步 进 顺 控 


单 流程 步 进 顺 控 是 指 其 状态 转移 图 从 开始 到 结束 是 一 步 一 步 转移 和 执行 的 ， 工 程 上 大 多 
数 的 工 位 控制 都 属于 这 种 情况 。 单 流程 步 进 顺 控 也 允许 状态 之 间 的 转 回 ， 当 满足 一 定 的 条 
件 ， 状 态 可 以 癌 下 转向 也 可 以 向 上 转向 。 以 下 将 以 两 个 例子 说 明 。 

例 4-1 4 台电 动机 Ml、M2 M3, МА 顺序 控制 。 起 动 时 ， 按 М1--М2->М3->-МА 顺序 
起 动 ， 时 间 间 隔 分 别 为 3s、4s、5s。 停 止 时 ， 按 M4 一 M3 一 M2 一 Ml 顺序 停止 ， 时 间 间 隔 分 
别 为 5s、4s、3s。 起 动 时 如 发 现 某 台电 动机 有 故障 ， 则 按 停止 按钮 ， 这 台电 动机 立即 停止 ， 
其 他 电动 机 按 反 顺序 停止 。 例 如 ， 发 现 M3 起 动 过 程 有 故障 ， 按 停止 按钮 ，M3 立即 停止 ， 
延 时 4s 以 后 ，M2 停止 ， 再 延 时 3s，MI1 停止 。 试 用 步 进 顺 控 方法 编程 。 

















a) b) 


图 4-6 4 台电 动机 起 动 状态 转移 图 
a) VOSEK b) 状态 转移 图 


4 台电 动机 顺序 控制 的 0 分 配 图 和 状态 转移 图 如 图 4-6 所 示 。 图 中 ， 电 动机 起 动 / 停 止 
用 SET/RST 指令 。 当 按 ХО 时 ， 状态 转移 到 S20，Y1 置 位 为 1， 同 时 驱动 定时 器 T0。 当 TO 
延 时 时 间 到 ， 而 ХІ 为 非 (хі-і) 时 ， 则 状态 转移 到 S21。 若 在 TO 延 时 过 程 中 ，Y1 ЖМ 
障 ， 按 X1， 则 X1 =1，X1 =0， 状 态 转向 到 S27， 了 驱使 ҮІ 失 电 (RST ҮІ), Үі-і, 返回 
S0。 其 他 电动 机 起 动 故 障 的 停止 ， 与 此 相似 。 

当 起 动 正 常 时 ,4 台电 动机 就 按 Y1 一 Y2 一 Y3 一 Y4 顺序 和 设 定 的 时 间 间 隔 起 动 。 当 正常 
停止 时 ， 按 X1， 则 4 台电 动机 按 Y4 一 Y3 一 Y2 一 Y1 顺序 和 设 定 的 时 间 间 隔 停 止 。 

447 为 4 台电 动机 顺序 工作 的 步 进 阶梯 图 。 从 图 可 看 出 . 

1) 每 个 状态 都 是 先驱 动 负载 再 转移 。 
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JIS00s 
|— — 2 2 2 2 2 2 HE 50 1 
3 [STL SD ] 
ЖППП 
4-41 [SET Sən 1 
7 [STL s20 1 
8 [SET Yo01 1 
K30 
TÜ 3 
TD x001 
12 | J 2 2 2 2 2 2 “TE 521 1 
XDD1l 
16 | | [SET S27 ] 
13 [STL 521 1 
20 [SET Yün2 ] 
| E40 
Ti ч 
上 A 
ТІ ЕПТІ 
24 | — Jf 2 2 2 2 2 2 2 2 2 E; 499 1 
Z001 
28 PS S26 ] 
31 STL 599 1 
32 [SET топ ] 
ЕБП 
fT2 x 
T2 %001 
36 | jf 2 2 2 2 2 E; S23 ] 
X001 
40 Б» 2 2 2 2 IE S25 ] 
43 rsTL 593 
44 [SET Yo04 
ЖППІ 
485—4 | [SET 524 
48 [SIL 524 
49 Һ5Т YODd 
KSO 
ГІЗ 
ІЗ 
53 »Б-----------------Б-Б-Б-Б:-:-:--:------(5% 595 
ЕЕ SIL S26 
ЕТ RST Y003 
Kan 
74 
Т4 
61 ет 526 
fd STL S26 
65 ST Ү002 
КЕП 
ТЕ 
ТЕ 
pg | | [SET 527 
T2 ТІ. сәт 
73 SI Yo01 
Yo01 
74 Ei 
TT ET 
YO01 
ТЕ A 2 2 2 2 2 2 2 2 IH FSI 520 527 
d HE 





图 4-7 4 人 台电 动机 顺序 工作 的 步 进 梯形 图 
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2) 状态 之 间 的 转向 ， 可 用 SET， 也 可 用 OUT， 但 返回 初 态 ， 一 般 用 OUT， 如 第 74 步 
ОСТ 50, 

3) 返回 语句 КЕТ 要 与 最 末 一 个 状态 子 母线 相连 ， 单 独 成 一 行 。 

4) 状态 元 件 一 般 是 断 电 保持 的 ,故此 一 个 循环 之 后 ,一 般 都 要 让 它 复 位 。 第 78 步 的 ZRST 
为 成 批复 位 指令 ,其 意义 为 令 从 S20 到 S27 之 间 的 状态 元 件 均 复 位 。 

5) SET、STL 是 成 对 出 现 的 ，STL 是 对 SET 状态 元 件 的 响应 。 

例 4-2 设计 一 声 光 报警 电路 。 要 求 按 起 动 按钮 后 ， 报 党 灯亮 0.$Ss， 炸 0.$s， 闪 烁 100 
次 。 这 段 时 间 蜂 鸣 需 一 直 在 响 。100 次 到 达 ， 停 10s 之 后 重复 上 述 过 程 。 如 此 反复 三 次 ， 结 
束 。 之 后 再 按 起 动 按 钮 ， 又 能 进行 工作 。 

本 例 要 用 到 计数 器 、 定 时 需 ， 其 中 TO 、Tl 组 成 闪烁 
电路 ， 闪 烁 周期 为 1s。T2 用 来 设 定 两 次 报警 的 中 间 停 止 
时 间 。C0 用 来 记录 闪烁 次 数 ， 而 Cl 用 来 记录 循环 的 次 
数 。X0 为 起 动 按 钮 ，Y0 为 报警 灯 ，Y1 HIES ғ. ІН 4-8 
为 报警 电路 的 工作 流程 图 。 

图 4-8 中 ， 初 始 脉冲 使 初 态 S 置 1， 对 C1 F, 
起 动 按 钮 X0， 状 态 转 移 到 S20。 警 灯 YO 亮 ， 置 蜂 鸣 器 
ҮІ 啊 。 延 时 0. 55 到 ， 状 态 转移 到 S21。S20 ZA, ЖУЫ 
K, S21 置 1，C0 计数 1 次 。T1l 延 时 时 间 到 ， 而 C0 未 达 
到 设 定 100 次 ， 状 态 向 上 跳 到 520, ЕП У 0. 55, 之 
后 熄灭 0.$s。 一 直到 СО 达到 100 次 ， 状 态 转移 到 522, 
蜂 鸣 器 停止 ， 同 时 Y1 = 1， 了 驱动 状态 转移 到 S23， 延 时 
10s, C1 计数 1 次 ， 并 对 CO 清 零 。 延 时 10s 时 间 到 ,但 
Сі 未 达到 设 定 值 3 次 ， 状 态 跳 转 到 S20 进行 第 二 次 循环 。 
一 直到 СІ 达 3 次 。T2 延 时 时 间 到 ， 状 态 返 回 初 态 $0， 过 ШЕ” 

EAR, 图 4-8 ”报警 电路 流程 图 

图 4-9 为 报警 电路 的 步 进 阶梯 图 。 图 中 ，S20 和 521 
两 状态 构成 了 闪烁 电路 。 应 注意 由 两 个 状态 元 件 构 成 的 闪烁 电路 与 由 两 个 定时 器 构成 的 闪烁 
电路 的 不 同 ， 以 及 状态 间 的 跳 转 与 转移 。 











Y0 2 


SET Y! 1 
TO K5 2 


С0 K100 2 
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RST ҮІ 1 
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Ет ЕРДІ 
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SET ҮШІ 
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图 4-9 报警 电路 的 步 进 阶梯 图 
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25 1—4 ЕА ау h 
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33 STL 522 1 
34 mST Ү000 1 
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51 CC 
55 ЕТ 
56 [END 





图 4-9 ”报警 电路 的 步 进 阶梯 图 (%) 
43 分 支流 程 的 步 进 顺 控 


在 很 多 步 进 生 产 控 制 中 ， 往 往 有 两 列 或 多 列 的 步 进 顺 控 过程 。 在 状态 转移 图 中 便 有 两 个 
或 两 个 以 上 的 状态 转移 分 文 电路 。FX 系列 的 分 文 电 
路 ,最 多 可 允许 8 列 ， 每 列 最 多 允许 250 个 状态 。 按 
照 驱 动 条 件 的 不 同 ， 这 种 多 分 支流 程 的 步 进 顺 控 ， 可 
分 为 选择 性 分 文 和 并 行 性 分 文 。 

4.3.1 选择 性 分 支 

选择 性 分 文 流 程 的 特点 是 各 分 文 状态 的 转移 由 各 
自 条 件 选择 执行 。 不 能 进行 两 个 或 两 个 以 上 的 分 文 状 
态 同 时 转移 。 

图 4-10 为 选择 性 分 支流 程 图 。 

从 图 中 可 看 到 ,一 开机 ,初始 脉冲 M8002 使 初 态 
置 1。 接 通 起 动 按 钮 ， 状 态 转移 到 S20, 18520811, Ж 
动 YO0， 同 时 等 待 状态 转移 。 当 ХІ 闭合 ， 状 态 转移 到 
521; МХ 闭合 ， 状 态 转移 到 531; 当 X21 闭合 ， 状 
态 转 移 到 541; 但 X1、X11、X21 不 能 同时 闭合 ， 它 们 
可 以 是 机 械 联 锁 或 是 电气 联 锁 。 当 某 一 分 文 条 件 满足 ， 
某 一 分 支 工作 。 例 如 ， 当 ХІ 闭合 ，S21 ЖІ, 33) ҮІ; 
当 条 件 X2 满足 闭合 ， 状 态 转移 到 S22，Y2 得 电 ; М 图 4-10 ”选择 性 分 支流 程 图 
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X3 闭合 ， 状 态 转移 到 S50。 同 理 ， 当 X11 或 X21 闭合 ， 则 流程 沿 第 二 分 支 或 第 三 
选择 性 分 支流 程 的 特点 是 : 中 分 支 时 是 先 分 支 后 条 件 ; @ 会 合 时 是 先 条 件 后 
分 支 不 能 同时 进行 。 
图 4-11 为 其 步 进 阶梯 图 。 


Z 


分 文 进行 。 





会 合 ; O% 





%007 


图 4-11 选择 性 分 支 的 步 进 阶梯 图 


4.3.2 并 行 性 分 支 

并 行 性 分 支 的 特点 是 ， 当 条 件 满足 时 , 源 的 状 
态 同 时 问 各 并 行文 路 转移 ， 各 分 文 完 成 各 自 的 状态 
转移 ， 才 会 合同 下 一 状态 转移 。 

图 4-12 为 并 行 性 分 支 的 流程 图 ， 图 4-13 为 其 步 
进 阶梯 图 。 

从 图 4-12 可 以 看 到 ， 当 初始 脉冲 M8002 使 S0 置 
1 后 ， 接 通 X0， 则 状态 平行 地 同时 转移 到 520, 530, 
S40。 程 序 先 对 S20 响应 (STL 520), ， 再 对 S30 响应 ， 
再 对 S40 啊 应 。 当 这 三 个 并 行 性 分 支 同 时 达到 各 文 路 
的 最 后 一 个 状态 ， 即 当 STL S21, STL 531, STL 541 
同时 为 1 时 ， 接 通 按 钮 X31， 状 态 才 会 转移 到 S50。 
并 行 性 分 支 的 特点 是 分 支 时 先 条 件 后 分 ， 汇 合 时 先 
合 后 条 件 。 














50,КЕТ 
图 4-12 ”并行 性 分 支 的 流程 图 
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图 4-13 4-12 的 步 进 阶梯 图 
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ІІ 4-3 BI 4-12 的 步 进 阶梯 图 ( 续 ) 

4.3.3 多 层次 的 分 支 结构 

多 层次 的 分 支 结构 是 指 从 选择 性 分 支 转移 到 男 一 个 选择 性 分 支 , 或 从 并 行 性 分 支 转移 到 
男 一 个 并 行 性 分 支 , 或 从 选择 性 分 支 转移 到 并 行 性 分 支 , 或 从 并 行 性 分 支 转移 到 选择 性 分 
文 。 发 生 这 种 转移 的 时 候 ， 在 两 层 之 间 必 须 有 一 作用 状态 元 件 。 如 果 程 序 中 缺 此 状态 元 件 ， 
那 就 应 选择 取 一 个 编号 偏离 得 较 大 的 状态 元 件 作 为 虚拟 态 ， 以 保证 两 层 分 文 电路 的 会 合 与 分 
支 之 间 有 一 作用 元 件 ， 如 图 4-14 所 示 。 图 中 5100 即 为 虚 
拟态 ， 它 是 选择 性 分 文 的 作用 元 件 ， 又 是 并 行 性 分 支 的 
起 始 元 件 ， 满 足 选 择 性 分 支 的 “ 合 ”条 件 和 并 行 性 分 文 
的 “分 ”条 件 。 图 4-15 为 其 步 进 阶梯 网 。 

程序 中 第 7 ~45 步 是 选择 性 分 支 ， 用 S100 作为 虚拟 
作用 状态 元 件 。 程 序 中 第 48 ~ 77 步 是 并 行 性 分 支 。 只 有 
当 三 个 分 支 同 时 到 达 最 后 一 个 状态 元 件 ( 即 S24 534, 
544 81, Н X6 为 ON) 才 会 合 。 满 足 并 行 性 分 文 的 会 
合 原则 。 
4.3.4 ”状态 间 的 跳 转 和 复位 

从 一 个 状态 向 上 或 向 下 的 直接 转移 ， 或 向 系列 外 的 
转移 ， 均 称 为 跳 转 。 跳 转 用 OUT， 在 状态 图 中 用 { ж 
示 跳 转 ， 而 用 一 表示 跳 至 该 目标 状态 ， 如 图 4-16 所 示 。 

当 条 件 满足 ， 也 可 对 一 个 状态 元 件 或 多 个 状态 元 件 复 г T 
位 。 如 图 4-17 ж, Ka 为 对 单 状 态 元 件 的 复位 ， 用 
RST; 图 b 为 对 多 个 状态 元 件 的 复位 ， 用 ZRST。ZRST so 
成 批复 位 指令 。 图 4-14 ”两 层 分 支 的 流程 图 
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图 4-15 


两 层 分 文 状态 的 步 进 阶梯 图 
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图 4-15 ”两 层 分 支 状态 的 步 进 阶 梯 图 (2) 


S43 S41 S23 
S42 
Ea 


RST S24 





a) b) с) y 
ZRST S20 522 
a) b) 
图 4-16 ”状态 间 的 跳 转 图 4-17 ”状态 元 件 的 条 件 复位 


a) 向 下 跳 转 b) 向 上 跳 转 c) 向 系列 外 跳 转 
4.3.5 利用 同一 信号 进行 状态 转移 

将 上 升 沿 检 测 指令 作用 于 特殊 辅助 继电器 M2800 ， 则 可 以 利用 同一 信和 号 高 效率 地 进行 状 
态 转移 。M2800 的 特性 是 : 当 M2800 线圈 得 电 后 ， 能 使 具备 通电 条 件 且 离线 圈 最 近 的 一 个 
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触 点 接 通 ， 如 网 4-18 所 示 。 
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图 4-18 利用 同一 信号 进行 状态 转移 


图 4-18 中 ， 初 始 脉冲 M8002 使 so 置 1，Y0 得 电 。 当 ХО 第 1 次 接 通 ，M2800 线圈 得 
E, 第 8 步 M2800 上 升 沿 脉冲 使 S20 置 1，Y1 得 电 。 当 ХО 第 2 次 接 通 , 第 14 Z M2800 上 
升 沿 脉冲 使 S21 置 1，Y2 得 电 而 520 复位 ，Y1 失 电 。 按 此 规律 ，S$20 521, 522, ，… 将 顺 次 
81, 而 Y0，Y1，Y2，… 将 顺 次 被 驱动 。 

4.3.6 步 进 顺 控 中 连续 、 单 周 和 单 步 的 运行 控制 

步 进 顺 控 中 的 连续 控制 是 指 程序 周而复始 地 循环 工作 ， 单 周 控制 是 指 每 执行 完 一 次 循环 
动作 后 便 停 止 ， 单 步 是 指 每 按 一 次 单 步 执行 按钮 ， 程 序 便 执行 一 步 。 要 完成 这 种 控制 ， 常 要 
用 到 下 列 特殊 辅助 继电器 : M8000 (RUN 监视 ) M8040 (禁止 转移 ) M8046 (STL 有 效 )， 
М8047 (STL 动作 ) 。 

图 4-19 为 步 进 顺 控 中 连续 、 单 周 和 单 步 的 运行 控制 例子 。 图 中 Y0 ҮІ, Ү2, ҮЗ Xii 
ЖӘНЕН АЕ, Ма 为 流程 图 ; EQ b 为 步 进 阶梯 图 。 图 中 ХО 为 起 动 按钮 ，X1、X2 为 扳 
把 开关 。 按 X0， 当 ХІ = OFF，X2 = OFF 时 ， 为 连续 ; `4 ХІ = ON，X2 = OFF 时 ， 为 单 周 ， 
每 周 要 按 ХО; 当 X2 = ON 时 ， 为 单 步 ， 每 执行 一 步 ， 按 一 次 ХО. 

如 要 实现 急 停 ， 可 用 急 停 按钮 X3 与 M8002 并 联 控制 初始 给 定 52 的 能 流 ， 今 S2 驱动 
[ZRST 520 523 |, ， 式 中 ZRST 是 区 间 复 位 指令 (应 用 指令 ， 见 第 5 章 ) 。 当 运行 到 某 一 时 刻 ， 
Fe ХЗ, 52 置 1， 了 驱动 ZSRT 指令 ， 则 使 S20 ~ S23 ，Y0 ~ ҮЗ 失 电 ， 程 序 停止 。 
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a) b) 


图 4-19 ”连续 、 单 周 和 单 步 的 控制 
а) 流程 图 b) 步 进 阶梯 图 





4.4 编程 实例 


下 面 用 4 个 例子 说 明 步 进 顺 控 的 编程 。 

例 4-3 ETTE, ЖЖ. 中 红 灯 亮 1s， 之 后 红 灯 灭 ， 绿 灯亮 28， 之 后 绿灯 灭 ， 黄 灯亮 
3s; @) 之 后 ， 三 灯 全 亮 ，3s 后 全 灭 ; @ 停 1s 后 ， 步 又 四 、@) 循 环 $ 次 ; 由 之 后 红绿灯 闪烁 ， 
亮 1s、 灭 1s; 红 灯 亮 时 、 绿 灯 灭 ， 红 灯 灭 时 、 绿 灯亮 ， 闪 10 次 ; OZ, RE NER, 
过 程 与 由 相同 ; OF 25 ZJ, RHO, 循环 5 次 。 用 步 进 顺 控 编程 。 

本 例 中 有 三 个 输出 : ҮІ (AT), Y2 (绿灯 ) ҮЗ ( 黄 灯 )。 按 彩 灯 工作 要 求 ， 可 得 
流程 图 如 图 4-20。 图 中 从 S20 至 S24 为 第 一 次 循环 ,用 C0 记录 其 循环 次 数 。 从 S25 至 
526 为 第 二 次 循环 一 一 红绿灯 闪烁 。 用 СІ 记录 循环 次 数 。 从 S27 至 528 为 第 三 次 循环 。 
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лпа АА Ы Еа o p 以 S29 驱动 。 当 To 0%, ІП C3 未 
15 51Х, 程序 转向 到 S20 ， 进 行 第 二 次 大 循环 。 当 Te ЯНА, ІШ СЗ 达到 设 定 的 5 次 ， 则 返 
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图 4-20” 彩 灯 工 作 流 程 图 


图 4-21 为 其 梯形 图 。 

本 例 为 单 流 程 的 状态 转移 ， 注 意 定时 如 和 计数 絮 的 联合 运用 以 及 状态 的 转移 条 件 和 转 癌 
条 件 。 

例 4-4 ”十字 路 口交 通 灯 的 步 进 控制 。 

十 字 路 口交 通 灯 的 步 进 控制 的 示意 图 和 时 序 图 如 图 3-26 和 3-27 所 示 。 本 题 用 SFC 方法 
来 编写 ， 其 状态 转移 图 如 图 4-22 所 示 ， 为 4 列 并 行 性 分 支 状态 转移 图 ， 由 车 横道 、 人 横道 、 
车 纵 道 、 人 纵 道 等 4 列 分 支 组 成 。 图 中 ХО 为 起 动 按钮 ，X2 为 停止 开关 ，X5 为 急 停 按钮 ， 
其 原理 为 . 

PLC 一 上 电 ， 初始 脉冲 M8002 SWA SO 置 1， 使 S20 ~ 560 复位 。 按 X0， 状 态 同 时 转 
移 到 S20. S30. S40. 550, 
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工作 步 进 梯形 图 
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S20 置 1 ， 驱 动车 横道 绿灯 YO 1, 20225 305, NÆR 38, 35 到 ， 状 态 转移 到 521, S 
车 横道 黄 灯 Yl 置 1， 亮 2s 后 转移 到 S22 ， 驱 动车 横道 红 灯 Y2 置 1， 亮 35s。 

与 此 同时 ，S30 置 1， 人 横道 绿灯 Y6 亮 308， 闪 烁 5s， 之 后 红 灯 Y7 亮 。 

S40 置 1， 令 车 纵 道 红 灯 Y5 置 1 亮 35s， 之 后 转移 到 S41， 驱 动车 纵 道 绿灯 ҮЗ 连续 亮 
30s， 闪 烁 3s， 然 后 黄 灯 Y4 亮 。 

S50 置 1， 驱 动人 纵 道 红 灯 Y10 亮 33s， 之 后 转移 到 S531 ， 令 人 纵 道 绿灯 ҮП 连续 亮 30s ， 
闪烁 Ss。 

当 522, 531, 542, 551591, Н ТЗ 延 时 30s 时 间 到 ， 状 态 转移 到 S60。 当 停止 开关 
X2 未 合 上 ， 状 态 同 时 转移 到 520, 530, 540, 550, ， 交 通 灯 循环 运行 。 当 停止 开关 X2 Е, 
状态 同时 转移 到 SO ， 程 序 停止 。 

程序 运行 的 任何 时 候 遇 到 意外 ， 按 X5 ， 程 序 会 立即 停止 。 
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图 4-22 ”十 字 路 口交 通 灯 状态 转换 图 


程序 如 图 4-23 所 示 。 

例 4-5 大 小 铁 球 分 类 传送 系统 (本题 取 材 于 FX2N 编程 手册 ) 。 

大 小 铁 球 分 类 传送 系统 如 图 4-24 所 示 。 图 中 CY1 为 电磁 铁 机 械 臂 ， 它 可 以 下 降 、 上 
升 、 左 行 、 右 行 、 吸 引 和 释放 。 机 械 臂 左右 移动 用 电动 机 M 驱动 、 电 磁铁 上 限 位 和 下 限 
位 分 别 由 行程 开关 503 和 502 控制 ， 左 限 位 行程 开关 为 SQ1。 当 机 械 臂 下 降 未 达 低 限 ， 
行程 开关 SQ2 处 于 断 开 位 置 ， 吸 引 大 球 。 当 机 械 辟 下 降 到 达 低 位 ，SQ2 常 开 触 点 闭合 ， 
吸引 小 球 。 
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图 4-22 十字 路 口交 通 灯 步 进 梯形 图 
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423 ”十字路 口交 通 灯 步 进 梯形 图 ( 续 ) 


85 








КИЕ уо |Су с ВЕНН, AREER IXE 


X2 
SQ2 下 限 位 


Жетен 磁铁 
Ц [ | ҮІ 

ü INER KIR 

容器 || | 容器 


图 4-24 大 小 铁 球 分 类 传送 系统 

大 小 铁 球 分 类 传送 系统 的 IO 分 配 图 如 图 4-25 所 示 。 
起 动 YAP F£ 
左 限 SQl 
下 限 SQ2 
上 限 SQ3 


小 铁 球 位 SQ4 
大 铁 球 位 SQ5 


YA1 电 磁铁 线圈 


YA2 上 升 


KM3 右 移 


KM4 左 移 
原 位 指示 





图 4-25 ”大 小 铁 球 分 类 传送 系统 的 1/O 分 配 图 


大 小 铁 球 分 类 传送 系统 的 状态 转移 图 如 图 4-26 所 示 。 图 中 采用 了 选择 性 分 支 方式 设计 。 
小 铁 球 为 一 支 ， 大 铁 球 为 一 支 ， 两 支 联 锁 。 当 Yo 得 电 下 降 ，SQ2 受 碰 击 ， 使 X2 闭合 ， 则 
吸引 小 铁 球 。 当 X2 未 闭合 ， 而 下 降 计时 ТО 时 间 到 ， 则 吸引 大 铁 球 。 铁 球 在 传送 过 程 中 ， 
电磁 铁 不 允许 释放 ， 只 有 待机 械 臂 到 达 收 集 铁 球 容 需 位 置 并 下 降 至 低位 ， 才 人 允许 释放 。 为 
此 ,使 用 了 SET 和 RST 指令 。 

图 4-27 为 大 小 铁 球 分 类 传送 系统 的 步 进 梯形 图 。 当 机 械 辟 位 于 原 位 时 ， 有 原 位 指示 
(Y5)， 由 于 电磁 铁 的 电磁 力 达 到 最 大 或 减少 到 零 均 需要 一 定 的 时 间 ， 故 在 第 22 步 和 第 65 
步 ， 均 设置 了 1s 的 时 间 , ТІ 和 T2 实现 。 注 意 选 择 性 分 支 电 路 ， 在 分 支 时 先 分 后 条 件 ， 
以 及 在 会 合 时 先 条 件 后 会 合 的 特点 。 
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图 4-26 大 小 铁 球 分 类 传送 系统 的 状态 转移 图 
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图 4-27 大 小 铁 球 分 类 传送 系统 的 步 进 梯形 图 
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4:27 ”大 小 铁 球 分 类 传送 系统 的 步 进 梯 形 图 (%) 
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例 4-6 ”用 步 进 梯形 图 的 方法 编写 实现 广告 牌 字 体 闪 光 控 制 ， 分 别 用 Y0、Y1、 了 了 2、 
ҮЗ, Ү4, Y5 控制 灯光 ， 使 “欢迎 你 好 朋友 ”6 个 字 明 亮 闪 烁 ， 控 制 流程 见 表 4-2。 表 中 
“+ ”为 得 电 ， 空 白 为 不 得 电 。 





表 4-2 控制 流程 

















步 序 15 15 15 15 15 15 15 15 15 15 15 
Ү0 十 十 十 十 
ҮІ 十 十 十 十 
Y2 + + + + 
Y3 + + + + 
Y4 + + + + 
Y5 + + + + 
































图 4-28 为 例 4-6 的 步 进 梯形 图 。 当 PLC 上 电 后 ， 初 始 脉冲 使 so 置 1， 按 起 动 按钮 ХО, 
状态 转移 到 S20， 使 Yo 得 电 ， 延 时 1s 后 ,使 S21 置 位 ， 之 后 ， 顺 次 使 Y1、Y2 ҮЗ, Ү4, 
Y5 得 电 1s。 当 运行 到 第 55 步 以 及 第 79 步 时 ,使 YO ~ Y5 同时 得 电 。 为 了 节省 程序 步 ， 使 
用 了 数据 传送 指令 MOV， 将 十 进 制 数 K63 送 K2Y0 (即将 63 送 到 Y7 ~ Y0 共 8 个 软 元 件 
中 )， 使 Y0 ~ Ү5 得 电 。MOYV 指令 的 意义 和 用 法 见 第 5 章 。 
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图 4-28 ”闪光 控制 的 步 进 梯形 图 
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图 4-28 ”闪光 控制 的 步 进 梯形 图 ( Ж) 
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运行 图 4-28 程序 ， 当 执行 到 S29 状态 To 接 通 时 ， 程 序 返 回 到 520 状态 ， 循 环 不 断 。 
如 何 使 程序 俘 止 ?9 一 般 在 步 进 顺 探 中 要 使 程序 停止 ， 必 须 设 置 一 个 出 口 ， 如 图 4-29 所 示 。 
图 中 增加 了 一 个 扳 把 开关 X3。 当 (T9 . X3) 为 1 时 ,状态 转 到 S30， 执 行 ZRST 指令 ， 
使 S20 ~ 530 成 批复 位 ， 程 序 结 





81 SIL 529 
КІП 
92 Т9 
DV KD К2ҮППІП 
T3 
100 НБ-----------о.---:о.---оұС--:.->->-:Ы--:-:БС>:-:-----25Ш 
T3 x003 
113 Е НБ-------.:о---:6-:-:С::Б.:СБ;:.:----- 5ЕІ 930 
107 SIL 530 
108 ZRST 520 930 
113 RET 
114 ND 


图 420 ” 步 进 梯形 图 的 出 口 


J A 4 


41 5 H 9 4-30a, b 所 示 流 程 图 的 步 进 梯形 图 和 指令 表 。 


M8002 
| 
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42 某 液 压 滑 合 的 工作 循环 和 电磁 阀 动作 情况 如 图 4-31 所 示 。 试 编写 PLC 程序 ， 要 
K: 有 起 动 、 停 止 控制 ， 有 原 位 指示 ; 工作 人 台 返 回 原 位 后 ， 再 按 起 动 按 钮 ， 又 能 再 做 循环 ; 
E H ZO 分 配 图 、 步 进 梯形 图 ， 写 出 指令 表 。 


一 次 工 进 502 
二 次 工 进 503 















停 20s 





500 
БІ 4-21 


43 液压 纵横 油 征 进 给 加 工 系统 ， 工 作 过 程 由 纵向 快 进 、 纵 向 工 进 、 横 向 快 进 、 横 向 
工 进 、 横 向 快 退 、 纵 向 快 退 6 个 动作 组 成 ， 其 工作 循环 和 电磁 阀 动作 情况 如 图 4-32 所 示 。 
试 编制 步 进 顺 控 程序 ， 画 出 流程 图 、1/O 分 配 图 、 步 进 梯形 图 ， 写 出 指令 表 。 






































ҮУІ | ҮУ2 | ҮУЗ | YV4 | ҮУ5 | ҮУ6 MES 
原 位 - - - - - - 
纵向 快 进 | + - - - - = ВІ 
纵向 工 进 | + + - - - 502 
横向 快 进 | + = + + =: _ SQ3 
纵 
横向 工 进 | + - + + - + SQ5 
退 
横向 快 退 | + - + _ + = 506 
501 纵向 快 退 | - + = = = - 504 
复 位 - - - - - - 501 
图 4-32 
44 4233 为 舞台 彩 灯 布置 示意 图 ,拱门 1、2 分 别 有 3 列 彩 灯 ， 合 阶 有 4 列 彩 灯 。 要 
Ж. 中 拱门 灯 由 外 向 内 依次 亮 ， 间 隔 $s; 之 后 全 部 拱门 1 拱门 2 


亮 ; 1s 后 由 内 向 外 烽 灭 ,间隔 5s; 之 后 全 部 熄灭 ， 

ls 后 重复 。@ 人 台阶 彩 灯 顺 次 由 7 一 8 一 9 一 10 亮 ， 间 

隔 5s， 之 后 全 部 亮 , 1s 之 后 ， 顺 次 由 10 一 9 一 8 一 7 

熄灭 ， 间 隔 $s， 全 部 熄灭 1s 后 ， 再 重复 。 试 用 步 进 

顺 控 方法 编程 ， 画 出 流程 图 、LO 分 配 图 、 步 进 梯 

形 图 ， 写 出 指令 表 。 4 5 6 
4-5 4 台电 动机 МІ, М2, МЗ, M4 顺序 起 动 ， 9 

反 顺 序 停 止 ， 起动 时 M1 一 M2 一 M3 一 M4， 间 隔 3s、 

4s、5s; 停止 时 M4 一 M3 一 M2 一 Ml， 间隔 55, 6s, 图 4-33 
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75, ZRK: 有 起 动 按 钮 、 停 止 按钮 。@) 起 动 时 有 故障 要 停机 。 如 果 某 全 电动 机 有 故障 ， 按 
停止 按钮 ， 这 人 台电 动机 要 立即 停机 ; 已 起 动 的 ， 秒 时 停机 。@@) 工 作 时 有 故障 要 停机 。 如 果 某 
合 电动 机 有 故障 ， 则 这 全 电动 机 及 前 方 的 电动 机 要 立即 停 ， 其 余 的 延 时 顺序 停 。 例 如 M3 有 
故障 ， 则 M3、M4 要 立即 停止 。 延 时 6s 后 М 停止 ， 再 延 时 7s 后 МІ 停止。 试用 步 进 顺 控 
方法 编程 ， 要 有 流程 图 、I1/O 分 配 图 和 梯形 图 。 

46 ”机 械 手 动作 控制 如 图 4-34 所 示 。 机 械 手 原 位 于 左上 方 ， 压 下 上 限行 程 开 关 502, 
左 限行 程 开关 SQ4， 机 械 手 的 下 降 、 上 升 、 右 移 和 左 移 分 别 用 Y1、Y2、Y3、Y4 来 控制 电磁 
阅 实 现 。 机 械 手 的 工作 循环 为 : 原 位 起 动 一 下 降 (EFR SQ1) 一 夹 紧 工件 (Y0 得 电 ) 一 
上 升 (至 上 限 SQ2) 一 右 移 (至 SQ3) 一 下 降 到 B 位 (SQI) 一 放松 工件 (Y0 失 电 ) 一 上 
升 (至 SQ2) 一 左 移 (至 SQ4)。 要 求 : 有 原 位 指示 ， 能 实现 点 动 和 自动 循环 两 种 工作 方 
式 ; 能 实现 点 动 、 自 动 循环 、 单 周 和 步 进 4 种 工作 状态 ; 加 为 确保 安全 ， 只 有 确认 B 位 
置 无 工件 时 ,机械手 才能 下 降 ， 用 光电 检测 。 试 用 步 进 顺 控 方法 编写 自动 循环 工作 部 分 ， 画 
出 1⁄0 分 配 图 、 步 进 梯 形 图 ， 写 出 指令 表 。 


| Ша (оз 






502 502 


Y2 


SQI 


图 4-34 


47 用 步 进 顺序 控制 指令 编写 红 灯 (Y0) 、 绿 灯 (ҮІ), @ T (Y2) 循环 点 亮 的 程序 。 
启动 一 Y0， 亮 1s 一 Y1, Ж18-Ү2,  1в-Ү0, ҮІ  28-ҮІ, Ү2%25-Ү0, ҮІ, Y2 Æ 38 
一 停 1s 一 Y0， 亮 1s 一 … 

要 求 : 了 有 启动 按钮 (X0)， 画 出 流程 图 ， 写 出 梯形 图 ; 运行 过 程 中 ， 合 上 停止 开关 
X1， 循 环 能 自动 停止 

48 用 并 行 性 分 支 电路 的 方法 编写 十 字 路 口 车 道 信 号 灯 控 制程 序 。 控 制 要 求 是 : 按 起 
动 开关 后 ， 东 西方 向 红 灯 亮 35s; 与 此 同时 ， 南 北方 向 绿灯 亮 30s8， 闪 烁 3s (2 0. 55, Ж 
0.5s) ， 黄 灯亮 2s， 然 后 南北 方向 红 灯 亮 35s; 与 此 同时 ， 东 西方 向 绿灯 亮 308， 闪 烁 3s (2 
0.5s， 灭 0.5s)， 黄 灯亮 2s。 如 此 循环 。 编 程 要 求 : 中 画 出 时 序 图 、 状 态 流程 图 ; СЕН 
形 图 ， 写 出 指令 表 ; (有 急 停 按钮 和 停止 开关 。 





5543 
应 用 指令 


PLC 技术 发 展 的 早期 ，PLC 多 用 于 顺序 控制 ， 利 用 软 继电器 、 定 时 器 、 计 数 器 的 集合 取 
代 继 电 接 触 器 控制 系统 。 在 后 来 的 发 展 中 ， 人 们 和 希望 加 强 PLC 的 技术 应 用 。 从 20 世纪 80 年 
代 以 后 ， 小 型 PLC 也 加 入 一 些 功 能 指令 (或 称 应 用 指令 )。 这 些 指 令 实 际 上 是 一 些 功 能 不 尽 
相同 的 子 程序 。 有 了 这 些 应 用 指令 ，PLC 的 使 用 范围 更 为 广泛 。 

一 般 来 说 ，FX 系列 应 用 指令 可 分 为 程序 流程 控制 指令 、 数 据 传送 和 比较 指令 、 算 术 与 逻 
辑 运 算 指 令 、 移 位 和 循环 指令 、 数 据 处 理 指 令 、 方 便 指令 、 外 部 输入 输出 处 理 和 通信 指令 等 。 

FX 系列 的 应 用 指令 冠 以 FNC 符号。 例如，FX2N 系列 PLC 的 应 用 指令 编号 为 FNC00 ~ 
FNC246, FX3U. FX3G 的 应 用 指令 编号 为 FNC00 ~ FNC295， 见 附录 А. 

本 章 以 FX2N、FX3U 系列 PLC 为 例 ， 介 绍 一 些 应 用 较为 广泛 的 应 用 指令 。 




















5.1 应 用 指令 概述 











应 用 指令 由 指令 助 记 符 、 功 能 号、 操作 数 等 组 成 。 在 简易 编程 带 中 输入 应 用 指令 时 ， 是 
以 功能 号 输入 的 ， 在 编程 软件 中 是 以 指令 助 记 符 输入 的 。 应 用 指令 的 一 般 形 式 如 图 5-1 
所 示 。 



























































操作 元 件 
(S.) 
MOV FNC12 i 
(РУ(16)/(32) К,Н | KnX | KnY | КаМ | KnS | Т С р | V,Z 
传送 数据 (D. ) 
步 数 МОУ,МОҰ(Р)----- 5 4 
图 5-1 应 用 指令 的 一 般 形 式 
MOV 一 指令 助 记 符 FNC12 一 功能 号 
(P) 一 脉冲 执行 功能 (16) 一 只 能 做 16 位 操作 


(16/32)--16 或 32 位 操作 

说 明 如 下 : 

1. 助 记 符 和 功能 号 

如 图 5-1 所 示 ， 指 令 助 记 符 MOV (传送 数据 ) 的 功能 号 为 FNC12。 每 一 助 记 符 表示 一 
种 应 用 指令 ， -指令 都 有 对 应 的 功能 号 。 

2. 操作 元 件 (或 称 操作 数 ) 

有 些 应 用 指令 只 有 助 记 符 , 但 大 多 数 应 用 指令 在 助 记 符 之 后 还 带 有 1 ~5 个 操作 元 件 。 
它 的 组 成 部 分 有 : 

1) 源 操作 元 件 (S. ) ， 有 时 源 不 止 一 个 ， 例 如 有 (51.), 、(S2. ) ，S 后 面 有 “.”， 表 
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示 可 使 用 变 址 功能 。 

2) 目标 操作 元 件 (р. ) ， 如 果 不 止 一 个 目标 操作 元 件 时 ， 用 (D1. ) 、(D2. ) 表示 。 

3) K. H 为 常数 ，K 表示 十 进 制 数 ，H 表示 十 六 进 制 数 。E 为 实数 。 对 FX3U 机 型 大 多 
数 应 用 指令 都 可 以 使 用 实数 下 。 但 实数 下 不 适用 于 FX2N 机 型 。 

4) 功能 助 记 符 后 有 符号 P 9, 如 MOVP， 表 示 具 有 脉冲 执行 功能 。 脉 冲 执行 功能 是 指 
允许 相应 指令 被 控制 输入 触 点 的 上 升 沿 所 驱动 。 该 指令 在 一 个 扫描 周期 内 执行 。 

5) 应 用 指令 助 记 符 前 有 符号 D 的 ， 如 DMOV， 表 示人 处 理 32 位 数据 ， 而 不 标 D KW, R 
处 理 16 位 数据 。 具 体 说 明 参 见 图 522。 





X000 | 

上 一 [MOV DIO ро} 将 D10 中 数据 送 到 D12 中 (16 位 ) 
了 l [DMOV D20 PBO 将 D21 和 D20 组 成 的 32 位 数据 送 到 D31 和 D30 
X003 组 成 的 32 位 数据 中 


| . 
6-ІЕ-----іІмоуР 00 ро ] 当 X3 由 OFF 变 为 ON 时 ， 将 D0 数 据 传 送 到 D2 
图 5-2 MOV 与 DMOV 的 区 别 


6) 在 本 章 以 后 的 叙述 中 ， 用 MOV (P) 表示 既 可 执行 MOV， 又 可 执行 MOVP 指令 ; 用 
DMOV (P) 表示 既 可 执行 DMOV， 又 可 执行 DMOVP 指令 。 

3. 位 软 元 件 和 字 软 元 件 

只 有 ON/OFF 状态 的 元 件 ， 称 为 位 软 元 件 ， 如 X、Y、M、S 等 ; 其 他 可 处 理 数字 数据 
的 元 件 ， 如 T、C、D、V、Z 等 ， 称 为 字 软 元 件 。 

但 位 软 元 件 由 Kn 加 首位 位 软 元 件 号 的 组 合 ， 也 可 以 组 成 字 软 元 件 。 位 软 元 件 以 4 位 为 
一 组 组 合成 单元 。K1 ~ КА 为 16 位 运算 ，K1 ~ K8 为 32 位 运算 。 例 如 ，K1X0 表示 以 低位 ХО 
开始 的 ХЗ ~ ХО 的 4 位 位 软 元 件 组 成 字 软 元 件数 据 ; КАМ10 表示 以 低位 M10 开始 的 M25 ~ 
M10 的 16 位 位 软 元 件 组 成 字 软 元 件数 据 ，K8M100 表示 以 低位 M100 开始 的 位 软 元 件 M131 
~ М100 组 成 的 32 位 数据 。 又 如 К2Х0 表示 由 X7 ~ ХО 组 成 的 8 位 元 件 ， 如 果 这 8 位 元 件 的 
状态 为 : 

X7 | X6 | X5 | X4 X3 X2 XI X =|0 1 0 1 1 | 0 1 l 


则 其 数值 为 十 进 制 的 91 。 

















5.2 程序 流程 控制 指令 (FNC00 ~FNC09 ) 


程序 流程 控制 指令 包含 程序 的 条 件 跳 转 、 中 断 、 调 用 子 程序 、 循 环 等 。 
5.2.1 条 件 跳 转 (CJ) 
条 件 跳 转 指令 的 助 记 符 及 功能 见 表 S$-1， 使 用 格式 如 图 5-3 所 示 。 
%51 条 件 跳 转 指令 














助 记 符 功 能 操 作 数 程序 步 数 
SEF РО ~ P63 ( FXON 
CJ 条 件 满足 , 跳 到 CJ(P) ,3 步 
2 ЙЕ 指针 РО ~ P127( FX2N ЕХІМ) 
( FNC00) P 指针 所 指示 的 程序 行 P 指针 ,1 步 
指针 РО ~ P2047( FX3U .FX3G) 
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Fü sigs 





8 5-5 ”条件 跳 转 指令 的 格式 


说 明 . 
1) 如 图 5-3 所 示 ， 当 ХО 接 通 ， 程 序 跳 转 到 PO 所 指 的 程序 行 执 行 。 当 ХО 断 开 ， 程 序 
不 跳 转 ， 顺 序 执行 。 
2) 可 允许 多 个 CJ 指令 使 用 相同 的 指针 ， 如 图 5-4 所 示 。 当 X0 或 X2 接 通 ， 均 可 跳 到 
PO 所 指 的 程序 行 。 





ІІ 5-4 程序 多 次 跳 转 


3) 程序 可 以 多 次 跳 转 ， 如 图 5-4 所 示 。 多 次 跳 转 时 ， 指 针 的 排列 一 般 为 从 小 到 大 。 

Д) 程序 跳 转 之 后 ， 对 不 被 执行 的 指令 ， 即 使 输入 元 件 的 状态 发 生 改 变 ， 输 出 元 件 的 状 
态 也 维持 不 变 。 例 如 图 5-4 中 ， 接 通 X0， 程 序 跳 到 PO 处 执行 ， 即 使 X1 闭合 ，Y1 也 不 被 驱 
动 ， 保 持原 状态 不 发 生 相应 的 变化 。 对 M、S 等 元 件 也 一 样 。 对 T、C， 如 果 跳 转 时 定时 需 
或 计数 器 正 发 生动 作 ， 则 立即 中 断 其 定时 或 计数 ， 直 到 跳 转 结束 后 继续 执行 定时 或 计数 。 但 
对 正在 动作 的 Т63 或 高 速 计数 器 ， 不 管 有 无 跳 转 ， 仍 旧 连 续 工 作 。 

条 件 跳 转 指令 常用 在 选择 性 地 执行 程序 等 情况 ， 如 手动 程序 与 自动 程序 的 选择 ， 以 及 初 
始 化 程序 与 工作 程序 的 选择 等 。 图 5-5 为 两 种 工作 程序 的 选择 。 当 Хб ЗЫН, Ит CJ 指令 ， 
程序 跳 转 到 РО 所 指 的 程序 步 。 由 于 X6 =0， 不 跳 转 到 P1 ， 而 直接 执行 第 11 步 ， 当 X2 接 通 ， 
Y2 得 电 ， 程 序 结束 。 当 X6 断 开 ， 不 执行 第 0 步 的 CJ 指令 ， 直 接 执行 第 4 步 ， 当 ХО 接 通 ， 
Y0 得 电 。 由 于 此 时 X6 =1， 执 行 第 6 步 的 CJ 指令 ， 程 序 跳 转 到 РІ 所 指 的 程序 步 ， 程 序 


an 
结 


























5-5 两 种 工作 程序 的 选择 


5.2.2 ”调用 子 程序 和 子 程序 返回 (CALL, SRET, FEND) 
调用 子 程序 指令 的 助 记 符 与 功能 见 表 5-2， 使 用 格式 如 图 5-6 所 示 。 
%5-2 调用 子 程序 指令 








助 记 符 功 能 m E Ж 程序 步 数 
CALL (ЕМС01) 调用 子 程序 Б РО ~ P127 ,РО ~ P2047 CALL(P) ,3 步 ;P 指针 ,1 zF 
SRET (FNC02) | 从 子 程序 返回 到 CALL 的 下 一 步 ЅВЕТ(Р) ,1 步 
FEND ( FNC06) 主 程序 结束 FEND ,1 ZË 











Y002 


ҮШІЗ 


FEND 


Pl 


YOU 


Y004 


SEET 





图 5-6 调用 子 程 序 


说 明 . 
1) 当 Xl 接 通 ，CALL 指令 被 驱动 ， 程序 转移 到 指针 РІ 所 指 的 程序 步 执 行 , 一 直到 子 
返回 指令 SRET， 然 后 立即 返回 到 调用 子 程序 CALL 指令 的 下 一 指令 ， 再 继续 执行 主 





程 





2) CALL 指令 的 P 指 针 以 及 子 程 序 必须 放 在 主 程序 结束 指令 FEND 之 后 。 

3) 可 以 多 次 调用 子 程序 ， 子 程序 可 能 套 ， 瞬 套 层 数 不 能 大 于 5 层 ， 每 个 子 程序 都 必须 
以 SRET 结 

4) CALL 的 操作 数 与 CJ 的 操作 数 不 能 用 同一 标号 ， 但 不 同和 通 套 的 CALL 指令 可 调用 同 
一 标号 的 子 程序 。 

















97 





5) 在 子 程序 中 使 用 的 定时 需 范 围 规 定 为 T192 - 1199 和 Т246 ~ Т249, 

例 S-1 报警 电路 。 要 求 起 动 之 后 , ЖІ, 550.56, Х0.5в, МАЛДЫҢ, KNER 301Х 
之 后 ， 灯 灭 ， 蜂 鸣 器 停 ， 间 砍 Ss。 如 此 进行 三 次 ， 自 动 熄 灭 。 试 用 调用 子 程序 方法 编写 。 

编写 时 ， 将 重复 的 动作 ， 即 灯 闪 、 蜂 鸣 需 啊 作 为 子 程序 ， 放 在 FEND 之 后 ， 而 调用 子 程 
Ј CALL 放 在 主 程序 之 中 。 例 5-1 的 梯形 图 如 图 5-7 所 示 。 


М8002 
Ü 

















18 a T КЕП 
ТІ 
22 Е T | kē 
88 FEND 


РО T133 


51 4 Kal 
ҢІ) 
55 ВӘТ Үй00 Y001 
ЕЗІ 了 192 T1933 
БЕ SRET 
Б? ЕМ) 


ІН 5-7 5-1 的 梯形 图 








图 中 Y0 为 条 ，Y1 为 蜂 鸣 器 。 第 0 ~38 步 为 主 程序 ， 第 39 ~ 66 步 为 子 程序 。 主 程序 中 ， 
MO 是 调用 子 程序 的 控制 触 点 ， 每 次 接 通 MO ， 调 用 子 程序 一 次 ， 本 题 共 调用 三 次 。 注 意 : 在 
子 程序 中 ， 使 用 了 Т192, Т193 定时 器 。 这 种 定时 器 在 执行 线圈 指令 时 或 执行 END 指令 时 计 
时 。 如 果 计 时 达到 设 定 值 ， 则 执行 线圈 指令 或 END 指令 ， 输 出 触 点 动作 。 因 此 ， 当 子 程序 
执行 到 SRET 返回 到 第 18 步 执行 之 后 ，Y0 、Y1 仍 为 ON， 不 停止 。 为 此 ， 设 置 了 成 批复 位 
指令 ZRST sk REF (输入 输出 刷新 ) 指令 , 使 Y0、Y1 失 电 之 后 再 返回 第 18 步 执行 。 

05-2 试用 调用 子 程序 的 方法 编写 三 台电 动机 Y0、Y1 、Y2 每 隔 10s 顺序 起 动 的 控制 
程序 。 
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梯形 图 如 图 5-8 所 示 。 























M58002 
EST MD МІ 
КІШІ ШІ 
М5 
НЕ 
НЕ ТП 
10 0 K100 
M10 TÜ 
15 CALL Ро 
Мі1 
M10 
22 ҮЙІП 
М11 
24 Y001 
M12 
26 Y0D2 
„00l 
38 EST М10 МІ? 
34 FEND 
FÜ MD М1 
35 SET M10 
MD М1 
88 |—— — — A Ë  ——————n['Ə—— F št M11 
MÜ М1 
42 СЕТ №12 
M8000 
45 FM КІНП 
ШІ НІ 
49 ——4 Торт MO H1 
ЕВ SRET 
57 END 


图 5-8 (15-2 的 梯形 图 


图 中 使 用 了 成 批复 位 指令 ZRST 和 二 进 制 数 加 1 指令 INC。 一 开机 ， 初 始 脉冲 令 М0, 
МІ 复位 。 按 起 动 按 钮 X0, M5 得 电 ， 驱 动 10s 定时 间隔 定时 器 T0， 每 当 TO 触 点 闭合 一 
调用 子 程序 一 次 。 第 一 次 调用 子 程序 ， 由 于 MO = МІ =1， 故 M10 置 1, S Y0 得 电 。 之 后 执 
行 INC 指令 ，K1M0 加 1， 即 MO =1。 第 二 次 调用 子 程序 , 由 于 МО = МІ =1, W M11 #1 
A Y1 得 电 。 之 后 执行 INC 指令 ，K1MO0 又 加 1， 即 M1 =1。 第 三 次 调用 子 程序 ， 由 于 MO = 
1, Мі-і, W M12 置 1, < Ү2 得 电 。 之 后 执行 INC 94, KIMO 又 加 1， 即 M1 =1, МО = 
1, MO, М 复位 。 于 是 YO0、Y1 、Y2 每 隔 105 顺序 起 动 。 
5.2.3 ФИТ (IRET, ЕІ, DI) 

1. 中 断 指令 的 助 记 符 与 功能 

中 上 断 指令 的 助 记 符 与 功能 见 表 5-3 。 
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%53 中 断 指令 























助 记 符 у? 能 操作 数 | 程序 步 数 
IRET( ЕХСОЗ) 从 中 断 子 程 序 返 回 ,自动 返回 到 被 中 断 执行 的 指令 无 ІКЕТ,1 22 
ЕІ (FNC04) | 允许 中 断 ,允许 响应 ЕІ 指令 DI 指令 或 FEND 指令 之 间 未 被 屏蔽 的 中 断 输入 信号 | 无 ЕІ,1 步 
DI (FNC05) | 禁 中 断 ,DI 指令 或 EI 指令 之 间 的 中 断 输 入 信号 被 存储 到 下 一 EI 指令 才 会 被 执行 | 无 DI,1 步 
中 断 指针 Т 中 断 子 程序 人 口 ,对 应 各 中 断 输入 的 三 位 数字 代码 无 I 指针 ,1 z 





2. 中 断 的 意义 和 方式 

中 上 断 是 在 主 程序 的 执行 中 使 程序 中 断 而 去 执行 中 断 程序 的 一 种 工作 方式 。 它 分 为 输入 中 
呆 、 定 时 需 中 断 和 计数 需 中 断 三 种 方式 。 

(1) 输入 中 断 ”输入 中 断 是 中 断 信号 由 输入 端子 送 入 而 进入 中 断 程序 的 工作 方式 。 中 断 
ННІ 为 中 断 程序 和信 口 ， 中 断 指针 工 如 图 5-9 所 示 。 

І 000 不 可 重复 使 用 

| 1 为 上 升 沿 中 断 ,0 为 下 降 沿 中 断 
AE 




















输入 号 0 ~ $, 对 应 的 输入 为 XO ~ X5 ,每 个 输入 只 能 用 一 次 
图 5-9 中断 指针 I 
中 断 程序 由 中 断 指针 开始 ， 到 中 断 返 回 指 令 RET 结束 。 人 例如， 中断 指针 H01 的 意义 
为 : 当 程序 执行 到 ХІ 时 ， 转 到 中 断 指针 101 的 程序 行 执行 ， 一 直到 IRET 为 止 ， 之 后 返回 
主 程序 。 中 断 程序 编写 在 主 程序 结束 之 后 ， 如 图 $-10 所 示 。 




















CC КІШ 


图 5-50 ”中断 指令 


图 中 一 开始 为 允许 中 断 。 当 X1 从 OFF>ON 日 保持 ON， 程 序 跳 到 指针 1101 ЯМАН 
程序 ， 即 执行 第 13 步 将 K100 送 到 D1， 然 后 返回 主 程序 ， 对 定时 器 TO 计时 。 当 计时 达到 
D1 的 当前 值 K100 HJ, ТО 触 点 闭合 ，Y0 得 电 。 

(2) 定时 需 中 断定 时 器 中 断 用 于 需要 指定 中 断 时 间 执 行 中 断 程序 的 地 方 ， 主 要 用 于 
高 速 处 理 或 每 隔 一 定时 间 执 行 中 断 程 序 等 场合 。 定 时 需 的 中 断 指针 如 图 5-11 所 示 。 

І 000 














| 10-00 ms 任 选 其 中 一 个 什 
,7,8( 不 能 重复 标号 ) 
图 $-11 定时 器 中 断 指针 
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Ж НИН У16, 7, 8-ТЕН АЈ АУТ, Æ 10 ~ 99ms 中 任 选 一 
个 作为 中 断 设 定时 间 ， 每 隔 此 设 定 时 间 中 断 一 次 ， 例 如 1650， 即 每 隔 50ms， 在 标号 1650 之 
后 对 程序 执行 中 断 ， 直 到 执行 IRET 指令 返回 原状 态 ， 如 图 5-12 所 示 。 





1 Prsrr ТЕ 


3 FEND 
1650 M 
с DO 
з= к1000 DO J — id 1 fr нЗ 
15 ІБЕТ 
16 END 


图 5-52 ”定时 器 中 断 


RI 5-12 中 按 X1，M3 得 电 ， 和 定时 需 中 断 ， 执 行 中 断 指针 1650, ЯН 50тв 使 DO JH 1. É 
到 当 ро 的 当前 值 等 于 1000，M3 RE, 
(3) 计数 需 中 断 “ 计 数 器 中 断 用 于 与 高 速 计 数 需 当前 值 比 较 的 结果 (执行 高 速 计 数 需 
比较 置 位 指令 ) 而 中 断 执行 中 断 程 序 的 场合 。 计 数 器 中 断 指针 如 图 5-13 所 示 。 
101710 不 可 重复 使 用 
1 ~ 6 (计数 器 中 断 6 点 ) 
图 5-13 а ТНА 


计数 器 中 断 如 图 5$-14 所 示 。 











М8000 
3 


GADE Ка000 
HSCS к1000 С255 110 


图 5-14 СНТ 


图 5-14 中 ， 执 行 到 第 3 步 ， 将 K1000 与 C255 的 当前 值 比较 ， 当 C255 的 当前 值 由 999 
变 到 1000 HF, Kahi ža P Wrz 1010 (梯形 图 表示 为 ПО), ВИТ Н ТЕ 0 

说 明 : 

1) EI 与 FEND 之 间或 EI 与 DI 之 间 为 允许 中 断 范 围 。DI 与 El 之 间 为 禁止 中 断 范 围 。 


101 





2) 如 果 特 殊 辅助 继电器 M8050 ~ M8059 为 ON， 则 禁止 各 对 应 输入 编号 进行 中 断 ， 参 
见 附录 B。 图 5-15 中 ， 如 果 M8051 为 OFF， 按 住 X1， 执 行 中 断 程序 ， 运 行情 况 与 图 5-10 一 
样 。 如 果 按 X10, M8051 接 通 ， 则 按 XI 程序 也 不 执行 中 断 。 

3) 如 果 有 多 个 依次 发 出 的 中 断 信 号 ， 则 优先 级 按 发 生 的 先后 为 序 ， 发 生 越 早 则 优先 级 
越 高 ， 若 同时 发 生 多 个 中 断 信 号 时 ， 则 中 断 标号 小 的 优先 级 高 。 

4) 中 断 程序 在 执行 过 程 中 ， 不 响应 其 他 的 中 断 〈 其 他 中 断 为 等 待 状态 ) 。 不 能 重复 使 
用 与 高 速 计数 需 相 关 的 输入 ， 不 能 重复 使 用 1000 15 1001 相同 的 输入 。 

5) РІС 平时 处 于 禁止 中 断 状态 。 如 果 ELD 指令 在 扫描 过 程 中 有 中 断 输 入 时 ， 则 执行 
中 断 程序 (从 中 断 标 号 到 IRET 之 间 的 程序 ) 。 


ü EI 


х010 
М8051 
Hl 
МІ 


ЖІПТІ 

















18 FENT 


1101 М0 
18 


Hi КІШ Dl 


26 IRET 


KI 5-5 FPE, FATF 


5.2.4 监视 定时 器 (WDT) 
监视 定时 需 指 令 的 助 记 符 与 功能 见 表 S$-4， 格 式 如 图 5-16 所 示 。 
表 5-4 监视 定时 器 指令 
助 记 符 功 能 操 作 数 程序 步 数 





ҰРТ FNCO07 在 程序 运行 期 间 刷 新 监视 定时 器 无 WDT, WDTP, 1 步 








主 程序 1 120ms 的 程序 
M8002 
МОУ K300 D8000 200ms 
主 程序 1 120ms 的 程序 WDT 802730006 
END 
а) 5) 


KI 5-6 WDT 指令 用 法 
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说 明 : 

1) WDT 指令 是 在 控制 程序 中 刷新 警戒 定时 需 的 指令 。 如 果 执 行程 序 的 扫描 周期 时 间 (从 
0 FI] END 或 FEND 指令 之 间 ) 达 200ms， 则 РОС 将 停止 运行 。 这 时 应 将 WDT 指令 插 到 合适 
的 程序 步 中 刷新 警 式 时钟， 以 便 程序 得 以 继续 运行 直到 END, 例如， 将 一 个 扫描 周期 为 240ms 
的 程序 分 为 2 个 120ms 程序 ， 如 图 5-16a 所 示 ， 在 这 两 个 程序 之 间 插 和 人 WDT 指令 。 

2) 如 果 和 希望 每 次 扫描 周期 时 间 超 过 200ms， 则 可 用 移动 指令 MOV 把 限制 值 写 入 特殊 数 
Ja ay к 08000 中 ， 如 图 5-16Ь 所 示 。 
5.2.5 循环 (FOR. NEXT) 

循环 指令 的 助 记 符 与 功能 见 表 5-5， 格 式 如 图 5-17 所 示 。 

表 5-5 循环 指令 




















助 记 符 功 能 操作 数 (S) 程序 步 数 
FOR (FNC08 ) 循环 开始 ， 执 行 循环 次 数 K, H, KnX, KnY, KnM, KnS, Т, С, D, V, Z FOR, 3 步 
NEXT (FNC09) 循环 结束 无 NEXT，1 步 

说 明 . 


1) 进入 循环 指令 FOR n, n 的 取 值 范围 为 1 ~32767。 循 环 结束 命令 NEXT 无 操作 数 。 
命令 FOR-NEXT 必须 成 对 使 用 ， 缺 一 不 可 。 

2) 图 5-17 为 单 循环 ， 执 行 完 程序 1， 进 入 循环 语句 ， 对 程序 
2 执行 10 次 循环 后 ， 执 行程 序 3 结束 。FOR-NEXT HSU URE, 
它 主要 用 于 某 些 操 作 需 反复 进行 的 场合 。FOR-NEXT 指令 最 多 只 
IERE 5 层 。 如 果 因 循环 次 数 过 多 ， 程 序 运行 时 间 大 于 200, 
请 注意 使 用 WDT 命令 。 

3) 图 5-18 为 双重 循环 的 例子 。 当 ХО 闭合 ， 接 通 РІС 电源 ， 
程序 转 到 РІ 执行 ， 当 ХО WI, Fm PLC 电源 ， 程 序 执行 双重 循 
环 ， 执 行 结果 为 Z=50，D0 =49。 之 后 ， 执 行 定时 器 指令 。 当 TO 15-17 循环 指令 
的 当前 值 等 于 设 定 值 рО, ТО 触 点 接 通 ，Y0 得 电 。 

000 


|J—i — i aa d РІ 


MÜ 
































4 ІШ КО z 
10 ПЕ K5 
13 ПЕ КІП 
MD 
16 Пу z ІШ 
ING z 
25 NEST 
26 NEXT 


РІ А002 
27 


5-18 ”双重 循环 
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53 传递 及 比较 指令 (FNC10 ~ FNC19) 


传递 和 比较 指令 包括 数据 比较 、 区 间 比 较 、 数 据 传送 、 数 据 交换 等 指令 ， 这 些 指 令 第 应 


用 在 编程 中 。 
5.3.1 数据 比较 (CMP) 
数据 比较 指令 的 助 记 符 与 功能 见 表 5-6， 格 式 如 图 5-19 所 示 。 
表 5-6 数据 比较 指令 























操作 数 ,(S) А 
己 符 Т сы - - = 9287 Ж 
助 记 符 功 能 KGL) 源 (92. ) 目标 CD) 程序 步 数 
l j К,Н,КаХ,КаҮ,КаМ Y,M,S 三 个 连续 CMP(P) ,7 25 
Ry ЖАБ a 5 ? ° 5 9 И 5 Й 
CMP( FNC10) | 比较 两 个 数 的 大 小 KrSTCDYV Z 日 标 位 元 件 DCMP(P) 132 


(S1.) (62.) (D.) 


СМР K120 р10 М0 J 





sooi 
0 


ІН 5-9 CMP 指令 的 用 法 


说 明 : 

1) 图 5-19 的 意义 为 : 当 ХО 接 通 ， 执 行 比 较 СМР 指令 ,将 源 (S1. ) 与 (52. ) 比较 ， 
比较 的 结果 放 到 以 МО 开始 的 三 位 连续 位 元 件 (MO ~ М2) 中 。 当 源 (52.) D10 的 当前 值 
小 于 源 (S1. ) K120, MO 为 ON， 当 源 (S2. ) D10 的 当前 值 等 于 源 (S1. ) K120, МІ 为 
ON; ЧИП (52.) D10 的 当前 值 大 于 源 (51. ) K120, М2 为 ОМ, 编制 СМР 指令 时 ， 通 篆 
(51.) 为 定 值 ，(S2. ) 为 动 值 。 

2) 当 X0 断 开 ， 不 执行 CMP HS, MO 开始 的 三 位 连续 位 元 件 (MO ~ М2) 保持 其 断 
电 前 的 状态 。 

例 5-3 [5-20 为 指令 СМР 的 应 用 例子 。 按 ХО 及 X2， 问 : 当 按 Xl 为 8 次 、10 次 、16 
К, 灯 Y0、Y1、Y2 哪个 亮 ? 





х000 
ет 00 
xon? x003 
ДІ 
ПІ 
x001 
CC К50 
ПІ 
СМР K10 co M10 


Мі ғ 
CoC 
图 5-20 15-3 图 
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比较 指令 СМР 工作 时 ， 其 控制 触 点 必须 一 直 闭 合 。 因 此 设置 X2 H МО 自 锁 实现 。 当 
XI 闭合 8 次 ，K10 > C0 当前 值 ，M10 为 ON ，Y0 得 电 ; 4X1 闭合 10 次 ，K10 = СО 当前 值 ， 
M11 为 ON，Y1 得 电 ; 4 X1 闭合 16 次 ，K10 < C0 当前 值 ，M12 为 ON，Y2 得 电 。 

例 5-4 如 图 5-21a Мк, IÈ X10, D1 的 当前 值 为 100。 之 后 D1 每 秒 加 1， 但 程序 不 会 
停止 。 试 改写 程序 ， 使 D1 大 于 200 时 ， 程 序 停止 加 1 运算 。 














图 5-21b 为 改写 过 的 程序 ， 程 序 中 使 用 了 СМР 指令 。 


RULU 


А010 
OY КІШІ р1 


M80013 
J— — TIN Di 





a) b) 


图 5-21 СМР 指令 使 用 例子 


5.3.2 区 间 比 较 (ZCP) 
区 间 比 较 指 令 的 助 记 符 与 功能 见 表 5-7， 格 式 如 图 5-22 所 示 。 


R57 区 间 比 较 指令 




















Ñ Ж E Ж E 
助 记 符 功 能 - - - - 程序 步 数 
W (S1. ) |W (S2.)| 源 (S.) 目标 (р. ) 
Ñ I 5 K, H, KnX, KnY, KnM, Y, M, S 三 个 ZCP (P), 9 Ж 
ZCP (FNC11)| 将 一 个 数 与 两 个 数 比 较 _ 
KnS, Т, C, D, V, Z 连续 元 件 DZCP (P), 17 步 








(S1.) (S2.) (3S.) (D.) 


5000 
0 СР K100 К105 cal ШЕ 


ІН 522 区间 比较 指令 





说 明 : 

1) 当 指 明 目 标 (D. ) 为 M3 HPF, мз, м4, м5 自动 被 占用 。 图 5-22 的 意义 为 ， X0 
闭合 ， 执 行 АСР 指令 。 当 源 (5. ) C20 的 当前 值 < 源 (S1. ) K100 时 ，M3 为 ON; 当 源 
(51.) K100= 源 (5.) C20 当前 值 源 (52.) K105 时 ，M4 为 ON; М C20 当前 值 > K105 
时 ，M5 为 ON。 

2) 当 ZCP 的 控制 触 点 X0 断 开 ， 不 执行 ZCP 指令 ，M3 ~ M5 保持 其 断 电 前 状态 。 如 果 
拟 清 除 比 较 的 结果 ， 要 用 复位 指令 。 

图 5-23 为 ZCP 指令 使 用 例子 。 图 中 СІ 每 秒 计数 1 次 。 当 СІ 当前 值 < K20 BF, M10 为 
ON; 4 K20<C1 МАЙИН < КЗО 时 ，M11 X ON; 当 СІ 当前 值 > K30 时 ，M12 为 ОМ, 
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图 5-23 ZCP 指令 使 用 例子 


5.3.3 数据 传送 (МОУ) 
数据 传送 指令 的 助 记 符 与 功能 见 表 5-8， 格 式 如 图 5-24 所 示 。 
%58 ”数据 传送 指令 




















b 作 Ж 
助 记 符 功 能 程序 步 数 
(S. ) (р. ) 
将 一 个 存储 单元 的 数据 K, H, Ках, КаҮ, KoM, KnY, KnM, KnS, МОУ (P), 5 步 
MOV (FNC12) 
存 到 另 一 个 存储 单元 Кп5, Т, С, D, V, Z Т, С, D, V, Z DMOV (Р), 9 Ж 
(5.) (р.) 


w002 
12 — CCDM / рв 


K| 5-24 MOV 指令 

说 明 : 

1) 如 图 5-24 所 示 ， 执 行 第 0 步 、 第 6 步 ，MOV 指令 的 意义 为 : "4 X0 闭合 ， 将 源 
(S.) K150 传送 到 目标 (D.) D0; ЧХІЙІЗ, 将 Т2 的 当前 值 传 送 到 D10。 传 送 时 K150 
自动 作 二 进 制 变 换 。 

2) 当 32 位 传送 时 ， 用 DMOV 指令 ， 如 图 5-24 的 第 12 步 。 源 位 为 D3 、D2 ， 目 标 位 为 
D7、D6。D3 、D7 自动 被 占用 。 

例 5-5 试 读 图 5-25， 当 X0 闭合 ， 则 Yo, ҮІ, Y2. ҮЗ 中 哪个 有 输出 ? 

由 图 5-25 可 见 ， 当 ХО 闭合 ， 则 将 K3 传送 到 КІМО, Д] МО, МІ X ОМ, Ж Y0、Y1 得 
Нн, ЖЕ Y0. ҮІ аң, 使 Xl 闭合 ， 使 MO ~ МЗ 成 批复 位 。 

例 5-6 H MOV 指令 编写 电动 机 YT- 信 减 压 起 动 程序 。 

图 5-26 为 用 MOV 指令 编写 的 电动 机 站 -人 和信 减 压 起 动 梯 形 图 。 图 中 ХО 为 起 动 时 按钮 ，X1 
为 停止 按钮 。 当 ХО 闭合 时 , 将 K5 送 到 K1Y1， 则 Y1、Y3 得 电 ， 为 电动 机 站 起 动 。 延 时 6s 
后 , ЖҮЗ 复位 ， 再 延 时 1s, 将 КЗ 送 KIY1， 于 是 Y1，Y2 得 电 ， 为 电动 机 A 正 常 运行 。 使 
X1 闭合 , 将 K0 送 K1Y1， 则 Y1，Y2 失 电 ， 电 动机 停止 。 


10 CC Yn 
ШЕ 

13 о 
ogl 


Х000 

0 ОЕЕО o (5 K1Y001 
Y001 

8 Ж-----------Б-Б-Б:Б:Б-------- KBD 


ПП 
1 КІ0 
15 m E КІҮ001 


НШІ 


21 Б-------:----:Б--:-.-:Б:-Б.:Ы-БББ:Б.-:ББҚ..>Б-----:5:5:55::----4(Му K0 K1Y001 
图 5-26 Y-A WEES 


例 57 H MOV 指令 编写 5 台电 动机 相隔 7、8 9. 105 顺序 起 动 的 程序 。 
编写 的 程序 如 图 5-27 所 示 。 图 中 设置 计数 需 СО 每 秒 计 数 1 次 ， 设 定 值 为 35。 按 起 动 
按钮 ХО, HÍT МОУ 指令 将 СО 的 瞬时 值 实时 传送 到 К2М0, 24 К2МО 的 值 等 于 0、7、15、 


ЕПІП ЕППІ СП 





图 527 5 台电 动机 顺序 起 动 的 程序 
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24, 34 时 , 令 电 动机 YO, ҮІ, Ү2, ҮЗ, Y4, Ү5 置 1， 从 而 驱动 5 台电 动机 顺序 起 动 。 按 
停止 按钮 X1，Y0、Y1、Y2、Y3、Y4、Y5 复位 ，5 台电 动机 停止 。 
也 可 以 用 MOV 指令 编写 5 台电 动机 顺序 停止 (见习 题 5-3)。 
5.3.4 移 位 传送 (SMOV) 
移 位 传送 指令 的 助 记 符 与 功能 见 表 5-9， 格 式 如 图 5-28 所 示 。 
%59 移 位 传送 指令 





























ғ А Ж (Е Ж f 
助 记 符 功 能 程序 步 数 
ml m2 n (5.) (D. ) 
SMOV 将 4 位 十 进 制 数 中 的 指定 位 传 ЕНИР” KnX, KnY, KnM, KnY, KnM, KnS, |SMOV(P) 
(FNC13) | 送 到 另 一 4 位 十 进 制 数 指定 的 位 | “” U KnS,T,C,D,V,Z | Т,с,р,у,2 11 步 
(5.) ml m2 (D.) n 


8001 
0 AMD Dl K4 ка D2 k3 


图 5-5 5МОУ 指令 





说 明 : 

1) SMOV 指令 市 5 个 参数 ， 它 的 意义 是 : 将 二 进 制 源 (5. ) 先 变 成 BCD 码 ， 再 从 其 第 
ml 位 起 将 低 m2 位 的 ВСР Em HER (D. ) 的 第 n 位 开始 传送 。 目 标 (р. ) 未 接受 传送 的 
位 为 零 ， 最 后 再 将 目标 (р. ) 变 为 二 进 制 数 。 

2) 图 5-29 的 执行 过 程 是 : ХО 闭合 ， 将 十 进 制 数 3268 送 到 ГІ, D1 的 当前 值 为 3268 。 
XI 闭合 ， 将 源 D1 从 第 4 位 (10 位 ) 开始 将 低 2 位 (10° 位 、10" 位 ) 的 数 送 到 目标 D2 的 
第 3 位 (10° 位 ) 开始 的 低 2 位 (ШІ102 11049) 中 。 目标 D2 未 获 传送 的 位 保持 不 变 。 
因此 ， 执 行 图 5-29 的 SMOV 指令 后 ，D2 的 当前 值 为 320， 如 图 5-30 所 示 。 


5000 

0 0% К3а88 pl 
sogi 

Б SMOY D1 КА Ка pz ЕЗ 


图 5-2 SMOV 指令 的 应 用 

















图 5-30” 移 位 传送 


5.3.5 取 反 (CML) 
取 反 指令 的 助 记 符 与 功能 见 表 5-10， 格式 如 图 5-31 所 示 。 
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%510 取 反 指令 




















操 作 Ж 
助 记 符 功 能 ың 
(S. ) (D. ) 
СМІ, (FNC14) 将 源 取 反 ,结果 存 | K, H, Кох, КаҮ, KoM, KnY, KnM, KnS, CML (Р), 5% 
放 在 目标 元 件 中 KnS, Т, С, р, V, Z T, C, D, V, Z DCML (P), 9% 


(5.) (р.) 


5000 
0 СМІ. 00 KlY000 


图 5-31 取 反 指令 





说 明 : 

1) CML 指令 的 意义 是 将 源 (S.) 的 二 进 制 各 位 取 反 ， 结 果 存 放 到 目标 (р. ) 元 件 ， 
即 源 中 “1” 变 为 “0”,“0” 变 为 “1”， 再 送 往 目 标 。 

2) 执行 图 5-32，X0 闭合 ,将 Ko 传送 给 DO0 ро 的 二 进 制 数 为 1001。X1 闭合 ， 将 源 的 
二 进 制 数据 取 反 送 到 目标 KIMO ЗВ, 即 M1 为 1，M2 为 1, 故 YL1、Y2 得 电 。 

3) 如 目标 元 件 位 数 小 于 源 位 数 ， 则 仅 对 应 于 目标 元 件 的 位 数 取 反 。 








Cy К9 ро 
х001 

о ро KIMO 
м0 


K| 5-32 取 反 指令 的 应 用 
5.3.6 HEX (ВМОУ) 


块 传送 指令 的 助 记 符 与 功能 见 表 5-11 ， 格 式 如 图 5-33 所 示 。 
表 5-11 块 传送 指令 
操 Æ Ж 
(S. ) (D. ) n 





功 


=b 
CC 


助 记 符 





将 指定 数据 块 的 内 容 ,| KnX，KnY，KnM， KnY，KnM，KnS ， 


А = К, H n<512 |ВМОУ (Р), 72 
送 到 目标 元 件 中 KnS, Т, С, D T, C, D n Uh 


BMOV (FNC15) 

















5000 
МО" pü р10 КА 





А001 
МО" КІНП К1Ү008 Ка 





图 5-33” 块 传送 指令 
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说 明 : 

1) 如 图 5-33 所 示 ，BMOV 指令 有 两 个 操作 数 ， 当 ХО 闭合 ， 将 源 (5.) D0 开始 的 nm 个 
(п=4) 数据 DO0、D1、D2 、D3 依次 被 送 到 目标 (р. ) DI0、D11、D12、D13 中 去 。 当 XI 
AA, KIMO 开始 的 两 组 数据 ， 即 MO、M1 、M2 M3 以 及 M4 М5, М6, М7 依次 被 送 到 
K1Y3 开始 的 两 组 数据 (EI ҮЗ, Ү4, Ү5, Y6 #1 Ү7, Ү10, ҮІІ, Y12) 中 去 。 

2) 但 当 源 的 单元 数目 n 超过 目标 的 数目 时 ， 仅 送 到 实际 的 目标 单元 中 去 ， 如 网 5-34 所 
示 。 图 中 合 上 X3 ， 接 通 ХО, W D10 为 15， 又 接 通 X1， 则 Y3、Y4、Y5 、Y6 得 电 。 

“D003 














üV К15 КІМ 
5000 
МО" КМО D10 kd 
„00l 
NOY КМО К1Ү008 Ка 





图 5-34” 块 传送 的 例子 
3) 当 M8024 为 ON 时 ，BMOV 指令 传送 方向 反 转 ， 即 将 以 目标 (р. ) 开始 的 几 个 数据 
传送 到 以 源 (5. ) 开始 的 几 个 元 件 中 ， 如 图 5-35 所 示 。 


48024 





END 


图 5-35 ”数据 传送 方向 反 转 
图 中 ， 按 X10, M8024 为 ON。 按 X12， 则 各 数据 传送 到 DI, D2, D3, D10, D11, 
D12 ， 再 按 X13 ， 则 传送 数据 方向 反 转 ，D1、D2 、D3 分 别 为 100、200 300, 
5.3.7 多 点 传送 (FMOV) 
多 点 传送 指令 的 助 记 符 与 功能 见 表 5-12， 格 式 如 图 5-36 所 示 。 
表 5-12 多 点 传送 指令 








操 作 数 | 
助 记 符 功 能 程序 步 数 
(S. ) (D3 n 
将 源 的 内 容 向 指定 |К,Н,КаХ,КаҮ,КаМ,| ҚКаҮ,КаМ,Ки5, FMOV(P) ,7 步 
FMOV(FNC16) а йен К.Н n<512 
范围 目标 传送 KnS,T,C,D,V,Z T,C,D,V,Z DFMOV (P) ,13 步 
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(S) 0.) n 

x000 
WOY КІШІ ро K8 

x001 
MY ко co K5 





图 5-6 ”多 点 传送 指令 


说 明 : 
1) FMOV 指令 的 意义 为 将 源 (S.) 的 数据 传送 到 目标 (р. ) 为 首 址 的 连续 n 位 元 件 
中 去 。 
2) 图 5-36 中 ， 接 通 X0， 则 将 K100 同时 送 到 ро ~ 07 共 8 个 元 件 中 。 接 通 X1， 则 将 
КО 同时 送 到 СО ~ C4 共 5 个 计数 需 中 ， 令 各 计数 器 清 零 。 
5.3.8 数据 交换 (ХСН) 
数据 交换 指令 的 助 记 符 与 功能 见 表 5-13， 格 式 如 图 5-37 所 示 。 
表 5-13 ”数据 交换 指令 
操 作 数 
(D1.) (D2. ) 


助 记 符 功 


=b 
CC 





程序 步 数 














ХСН (FNC17) | 将 两 单元 的 内 容 相 互 交 换 |КаҮ, КаМ, KnS, Т, С, D, V, Z ХСН (P): 522 DXCH (P): 9 步 








А000 
0 СН р10 011 


图 5-57 数据 交换 指令 


说 明 : 

1) ХСН 的 意义 为 将 目标 (D1. ) 与 目标 (D2. ) 的 数据 交换 。 

2) 如 图 5-38 所 示 。 接 通 X0, 1 K120 3р1, К50:% 03, 1918 ХІ, ЛІГІ 与 D3 交换 
了 数据 ，D3 变 为 120，D1 变 为 50。 注 意 ， 所 交换 的 两 数 必须 为 同类 数据 ， 且 当 使 用 连续 执 
行 型 指令 时 ， 每 个 扫描 周期 都 要 进行 数据 交换 。 











А000 


[ C O ü f 


Пу k50 Dš 


jJ —_ 1 1 [xn pl 


图 5-38 ”数据 交换 的 例子 
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5.3.9 求 BCD 19705 BIN 5 (BCD, BIN) 
Ж BCD 人 码 和 求 BIN 码 指令 (BCD 和 BIN 指令 ) 的 助 记 符 与 功能 见 表 5-14， 格 式 如 图 5-39 


所 示 。 
表 5-14 K BCD 码 和 BIN 码 指令 























I А ЖО E 数 
助 记 符 у? B 程序 步 数 
(S. ) (Р. ) 
BCD (FNC18)| 将 二 进 制 数 转换 成 ВСР 1 | KnX,KnY,KnM,KnS,| КаҮ,КаМ,Кп5, BCD(P):5 步 DBCD(P) :9 5 
BIN (FNC19) | 将 BCD 码 转 换 成 BIN 码 T,C,D,V,Z T,C,D,V,Z BIN( P) :5 2 DBIN( P) :9 z 
(6.) (р.) 
х010 
ср 10 K2Y000 
х008 
IN Ka2x000 218 
9 5-39 BCD 和 BIN 指令 
说 明 : 


1) BCD 指令 的 意义 是 将 源 (S.) 的 二 进 制 数 转换 成 为 BCD 码 ， 送 到 目标 (р. ) BCD 
指令 可 用 于 驱动 7 段 显 示 管 。 

BIN 指令 的 意义 是 将 源 (5. ) 的 ВСР 码 转换 成 二 进 制 数 ， 送 到 目标 (р. )。 如 有 果 使 用 
BCD 指令 时 ， 源 是 十 进 制 数 ， 则 会 自动 转换 成 二 进 制 数 ， 再 变 成 BCD 人 码 。 但 使 用 BIN 指令 ， 
而 源 为 非 BCD 码 ， 则 出 错 。 

2) 图 5-40 中 ， 接 通 X0， 将 十 进 制 数 98 送 D10, D10 为 二 进 制 数 01100010 。 接 通 ХІ, 
执行 BCD 指令 ， 将 二 进 制 的 D10 转换 为 BCD 码 ， 送 К2Ү0, К2Ү0 为 ВСР 码 10011000， 其 
中 Y7、Y4、Y3 为 ON。 接 通 X2 ， 将 K2Y0 转换 为 二 进 制 数 送 D12，D12 =01100010 ， 十 进 
制 数 显示 为 98。 








5000 
0" k38 р10 





А001 
cD D10 К2Ү000 





5002 
ІМ K2Y000 р12 





ІН 5-40 BCD 和 BIN 指令 的 用 法 


5.4 算术 及 逻辑 运算 指令 (FNC20 ~ FNC29) 





PLC 的 算术 及 逻辑 运算 包括 二 进 制 的 加 、 减 、 乘 、 除 以 及 逻辑 字 的 与 、 或 、 腊 或 等 
内 容 。 
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5.4.1 二 进 制 的 如 、 减 、 乘 、 除 运算 (ADD. SUB. MUL, DIV) 
二 进 制 的 加 、 减 、 乘 、 除 运算 指令 的 助 记 符 与 功能 见 表 5-15， 格 式 如 图 5-41 所 示 。 
表 5-15 二进制 的 加 、 减 、 乘 、 除 运算 指令 





























操 E 数 (S) 
助 记 符 功 能 程序 步 数 
(S1. ) (S2. ) (D. ) 

жәке) Se Ks A Жау, хам, Жау, Ra, Жез, ADD (P): 7 步 
存放 到 目标 元 件 中 KnS, Т, С, D, V, Z T, C, D, V, Z DADD (Р): 13 步 
SUB (FNC21) 将 两 数 相 减 ， 结 果 存 放 K, H, КаХ, KnY, KnM,| KnY, KoM, Ка, SUB (P): 7 步 
到 目标 元 件 中 去 Кп5, Т, С, р, V, Z Т, С, D, V, Z DSUB (P); 13% 
MUL (FNC22) 将 两 数 相 乘 ЖАЯУ |К, H, Ках, КаҮ, KnM,| KnY, KoM, Ка, MUL (Р): 7% 
到 目标 元 件 中 去 KnS, Т, С, р, V, Z T, C, D, V, Z DMUL (P): 13 步 
DIV (FNC23) 将 两 数 相 除 ， 结 果 存 放 |К, Н, Ках, KnY, KnM,| KnY, KoM, KnsS, DIV (P): 7 步 
到 目标 元 件 中 去 Кп5, Т, С, D, V, Z T, C; D, V, 7 DDIV (P): 13 步 

(51.) (82.) (D.) 


А000 
ADD р10 р1# р14 


| 5-41 ADD. SUB. MUL., DIV 指令 格式 





说 明 : 

1) ADD 指令 的 意义 是 : 源 (S1. ) + 源 (S2. ) 一 目标 (D. ) ,是 代数 相 加 , 且 必 须 为 同一 元 
件 。 图 5-42 中 ,执行 ADD 指令 ,D1 + D3 一 D10。 若 计算 结果 为 0,M8020 置 ON ; 若 计算 结 果 超 
过 32767(16 位 ) 或 2147483687(32 位 ) , 借 位 标志 M8021 置 ON; Æi R/F -32767(16 位 ) 
或 -2147483687(32 位 ) , 借 位 标志 M8021 置 ON。 如 果 目 标 元 件 的 位 数 小 于 计算 结果 的 位 
数 , 则 仅 写 和 人 相应 的 目标 元 件 的 位 。 例 如 ,计算 结果 为 25( 十 进 制 ) ,其 二 进 制 数 为 11001 , 如 
目标 为 K1Y0, 则 只 有 ҮЗ,Ү0 被 置 1。 

2) SUB 指令 的 意义 是 D1 - D3 一 D11， 是 代数 运算 ,其 运算 结果 的 借 位 情况 与 1) 
相同 。 

3) MUL 指令 的 意义 是 Dl x D3 一 D12， 为 代数 运算 。 硅 D1, D3 为 16 位 ， 其 运算 结果 
为 32 位 ， 目 标 元 件 D12 表示 低 16 位 地 址 ，D13 放 高 16 位 地 址 。 若 D1 03 为 32 位 ， 则 目 
ER D12 为 低 16 位 地 址 ， 此 时 (D2,D1) х (D4,D3) 一 (D15,D14,D13,D12)。 

4) DIV 指令 的 意义 是 D1AD3 一 D16， 为 代数 运算 。 硅 D1 03 为 16 位 ， 则 商 放 D16, 
余数 放 D17。 若 D1 、D3 为 32 位 ， 则 商 和 余数 均 为 32 位 ， 目 标 元件 D16 为 存放 商 的 首 
址 ， 即 D17、D16 存放 商 ， 而 比 目 标 元 件 高 3 位 的 元 件 存放 余数 ， 即 D19、D18 存放 
余数 。 


5) 执行 图 5-42 的 运算 结果 为 : D10 =60; D11 =20; р12 =800; D16 =2。 
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18 ТИСЕ ав Dl Dš р11 
AT т Dl ПЕ 12 
95 FI Dl Dš рів 


Р 5-42 рі 


5.4.2 ”二进制 数 加 1 和 减 1 运算 (INC, ПЕС) 
二 进 制 加 1 和 减 1 运算 指令 的 助 记 符 与 功能 见 表 5-16， 格 式 如 图 5-43 所 示 。 
表 5-16 ”二进制 加 1 和 减 1 指令 
TA Ж 
功 能 2 Шы aL 程序 步 数 
目标 元 件 加 1| KnY,nKM,KnS,T,C,D,V,Z(V .2 不 能 作 32 位 操作 ) INC(P) ,3 步 DINC(P),5 步 
目标 元 件 减 1| KnY,nKM,KnS,T,C,D,V,Z(V .2 不 能 作 32 位 操作 ) INC(P) ,3 步 DINC(P),5 步 


助 记 符 








INC (FNC24) 
DEC (FNC25) 


А001 

ING Dl 
А010 

ЕС р10 


ІІ 5-43 INC 和 DEC 指令 




















说 明 . 

1) INC 指令 的 意义 为 目标 (р. ) 当前 值 DI +1-*D1。 在 16 位 运算 中 ，+32767 加 1 H 
成 -32768; 在 32 位 运算 中 ，+2147483647 加 1 则 成 为 -2147483648。 

2) DEC 指令 的 意义 为 目标 元 件 (р. ) 当前 值 D10 -1 一 D10。 在 16 位 运算 中 ，-32768 
减 1 则 成 +32767， 在 32 位 运算 中 ，-2147483648 减 1 则 成 为 +2147483647。 

3) 用 连续 指令 时 ，INC 和 DEC 指令 都 是 在 各 扫描 周期 都 做 加 1 运算 和 减 1 运算 。 
此 ,在 图 5-44 Ф, ХІ 和 X2 都 使 用 上 升 沿 检测 指令 。 每 次 ХІ 闭合 ，D1 当前 值 加 1; 每 次 
X2 闭合 ，D2 当前 值 减 1。 











5000 





ІН 5-44 二进制 数 加 1 和 减 1 
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95-8 运行 图 5-45 程序 ， 讨 论 Y0 ~ ҮЗ 得 电 情 况 。 

X0 第 1 次 闭合 ，Y0 得 电 ; 第 2 IX, Y1 得 电 ; 第 3 次 ， YIL、Y0 得 电 ; 第 4 次 ，Y2 得 
E; 第 5 次 ，Y2、Y0 得 电 ; 第 6 次 ，Y2、Y1 得 电 ; 第 7 次 ，Y2、Yl1、Y0 得 电 ; 第 8 次 ， 
ҮЗ 得 电 。 如 此 下 去 , 一 直到 第 15 次 ，Y3、Y2、Y1、Y0 得 电 , 第 16 次 ，Y3 Y2, ҮІ, Ү0 
全 失 电 。 运 行 中 间 若 按 X1， 则 YO ~ Y4 失 电 。 

Ши ІМС КІҮйІП 


А00 
Пу KD КІҮ000 


ІН 5-45 5-8 梯形 图 
5.4.3 逻辑 字 与 、 或 、 异 或 运算 (WAND, WOR, WXOR) 


逻辑 字 的 与 、 或 、 异 或 运算 指令 的 助 记 符 与 功能 见 表 5-17， 格 式 如 图 5-46 所 示 。 
表 5-17，” 远 辑 字 的 与 、 或 、 异 或 运算 指令 


























А F 作 数 И 
助 记 符 功 能 程序 步 数 
(S1.) (S2. ) (D. ) 
两 个 源 数 与 运算 ， |K，H，KnX，KnY，KnM, | KnY, KnM, Кп5, WAND (Р): 7 步 
WAND (FNC26 ) КЕЛЕР 
结果 送 目 标 元 件 KnS, T, C, D, V, Z Т, C, D, V, Z DAND (P): 13 Ж 
两 个 源 数 或 运算 ， К, Н, KnX, KnY, KnM, KnY, KoM, Ка, WOR (Р):7Ж 
WOR (FNC27) оор 
结果 送 目 标 元 件 Кп5, Т, С, D, V, Z Т, С, В, У, 2 DOR (P): 13 Ж 
两 个 源 数 异 或 运算 ，| K, H, КаХ, KnY, КаМ,| KnY, KoM, KnS, WXOR (P): 7 步 
WXOR (FNC28) ИН 
结果 送 目 标 元 件 Кп5, Т, С, D, V, Z Т, С, D, V, Z DXOR (P): 13 Ж 

















(S1.) (S2.) (D.) 
x00 
AND Di D2 р10 
%002 
DR Dl D2 ШІ 
x003 
XOR Di р? 12 
ІІ 5-46 WAND., WOR., WXOR 指令 
说 明 : 





1) WAND 指令 的 意义 是 将 两 源 (S1. ) 、(S2. ) 相 与 ， 送 目标 (D. ) 。“ 与 ”的 逻辑 式 
为 Y=A.B， 其 运算 逻辑 为 : 

1 AND 1=1;0 AND1=0 

1 AND 0 =0; 0 AND 0 =0 

2) WOR 指令 的 意义 是 将 两 源 〈S1. ) (S2.) 相 或 ， 送 目标 (р. ) 。“ 或 ”的 逻辑 式 为 
Y=A+B， 其 运算 逻辑 为 : 

1 OR1=1;0 OR1=1 

1 OR0=1;0 ОКО =0 
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3) WXOR 指令 的 意义 是 将 两 源 (S1. ) (9.) 相 异 或 ， 送 目标 (D. ), “RER” WE 
辑 式 为 Y=A@B =AB+AB， 其 运算 逻辑 为 . 

1 XOR 1 =0; 0 XOR 1=1 

1 XOR 0=1; 0 ХОВ0-0 

4) 逻辑 字 的 与 、 或 、 异 或 运算 是 参与 运算 的 两 源 (S1. )、(S2. ) 的 对 应 位 进行 与 、 
或 、 异 或 运算 ， 结 果 送 目标 (р. ) 。 图 5-47 运算 的 结果 为 : 接 通 X1，D1、D2“ 与 ”运算 ， 
D10 的 结果 为 20。 接 通 X2 ，D1、D2“ 或 ”运算 ，D11 的 结果 为 30; 接 通 X3 D1, D2 “Jë 
或 ”运算 ，D12 的 结果 为 10。 

ари DY Kal Dl 


11 m i Di Ds D10 














27 оов М Ta D13 


Р 5-47 ”逻辑 运算 

















5) 逻辑 “与 ”指令 WAND 还 常用 于 屏蔽 某 元 件数 值 的 高 位 或 低位 。 如 图 5-8 所 示 ， 
图 中 接 通 X0 ， 将 十 六 进 制 数 H1268 送 DO0， 接 通 X1， 将 HOOFF 和 DO 进行 “与 ”运算 ， 运 
算 结 果 送 D10, D10 为 H0068 ， 屏 蔽 了 高 位 。 





5.4.4 ЖЖМ (NEG) 
求 补 码 指令 的 助 记 符 与 功能 见 表 $-18 ， 格 式 如 图 5-49 所 示 。 
35-18 求 补 码 指令 








. Ж E Ж f 
助 记 符 功 能 程序 步 数 
(D. ) 
МЕС (FNC29) | 求 目标 内 容 的 补 人 码 KnY, KnM, Кп5, Т, С, D, V, Z МЕС (P), 3 25 МЕС (Р), 5 Ж 











0 CC КІШІ 20 


рб 





ІН 5-49 求 补 码 
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说 明 : 

1) NEG 指令 的 意义 是 将 目标 (р. ) 位 的 数 取 反 ， 即 “1” 一 “0”,， “0” 一 “1”， 然 
后 将 取 反 后 的 结果 加 1 再 送 目标 (р. )。 此 时 ,目标 (р. ) 的 数 的 符号 改变 ， 但 数值 不 变 。 
如 图 5-49 所 示 ， 接 通 ХО, ро 的 数值 为 1000， 其 二 进 制 数 为 “0000001111101000”， 各 位 取 
反 加 1 后 得 “1111110000011000”， 即 为 ( -1000)。 若 目标 (D. ) 为 负数 ,使 用 NEG 指 
令 ， 即 是 求 得 其 绝对 值 。 

2) 若 使 用 连续 执行 型 指令 ， 则 每 扫描 周期 都 会 执行 МЕС 指令 一 次 。 











5.5 循环 及 移 位 指令 (FNC30 ~ FNC39) 


循环 及 移 位 指令 包括 循环 右 移 ， 循 环 左 移 ; 市 进位 右 移 、 左 移 ; MAR, MER, FA 
移 ， 字 左 移 等 指令 。 
5.5.1 ENORMNE (КОК, ROL) 
循环 右 移 和 循环 左 移 指 令 的 助 记 符 与 功能 见 表 5-19, ЖӘКШІН 5-50 所 示 。 
表 5-19 ”循环 右 移 和 循环 左 移 指 令 








本 操 E Ж 
助 记 符 功 能 一 程序 步 数 
(D. ) n 
ROR (FNC30) 将 目标 元 件 的 位 KnY, KnM, KnS, 
循环 右 移 n 次 T,C,D,V,Z 2 
К,Н 16 位 ,n 和 16 |КОК(Р):5 步 DROR(P) :9 25 
32 位 ,ns 和 32 |ROL(P) :5 > DROL( P) :9 2 
ROL (FNC31) 将 目标 元 件 的 KnY, KnM, KnS, 位 ,n (Р):5% (Р):9 2 
位 循环 左 移 n 次 T,C,D,V,Z 




















Х010 
Е ОЕ р10 K3 
Х090 | 
OL D10 K2 
ІҢ 5-50 КОК, ROL 指令 


说 明 : 

1) ROR 指令 的 意义 为 : 每 执行 一 次 XI0， 目 标 元 件 (D.) 中 的 位 循环 右 移 n 位 ， 最 终 
从 低位 被 移出 的 位 同时 存 入 到 进位 标志 М8022 中 。 

2) ROL 指令 的 意义 为 : 每 执行 一 次 X20， 目 标 元 件 (D. ) 中 的 位 循环 左 移 n 人 位， 最终 
从 高 位 被 移出 的 位 同时 存 入 到 进位 标志 М8022 中 。 

3) 执行 图 5-51， 当 X0 闭合 ，D10 的 值 为 245。 图 5-52 给 出 运行 的 情况 ， 图 5-52a 
B, "4 XI 闭合 1 次 ,执行 КОК 指令 1 次 ，D10 右 移 3 位 ， 此 时 D10 = -24546， 同 时 
进位 标志 M8022 为 “1”。 当 Xl 再 闭合 1 次 ， 再 执行 ROR 指令 1 次 ，D10 右 移 3 位 ， 
此 时 D10 = -11261， 同 时 进位 标志 M8022 为 “1”。 图 5-52b 中 ， 当 X2 WE, íT 
ROL 指令 1 次 ，D10 的 各 位 左 移 2 位 ， 此 时 D10 =980， 同 时 进位 标志 M8022 为 “0”。 
м X2 再 闭合 ， 再 执行 ROL 指令 1 次 ，D10 再 左 移 2 位 ， 此 时 D10 =3920, 同时 进位 标 
志 М8022 у “0”, 
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k245 010 
р10 kā 


р10 Ка 





ІН 5-51 循环 右 移 和 循环 左 移 


上 位 _ 右 回转 下 位 上 位 БЕЗ 












Uan- 02, 


上 位 (УА 
оо [о [ооо 111111 [0[1 [01100 
Xx 


l TERE ' 
上 位 ” 下 位 
1 |0111010101010101010111111110 
ж 


М8022 М8022 


а) С ы b) 


Р 5-52 ”图 5-46 执行 情况 


4) 在 指定 位 软 元 件 场合 ， 只 有 K4 (16 位 ) 或 K8 (32 位 ) 才 有 效 。 例 如 ，K4Y0， 
K8MO 有 效 ， 而 КІҮО, К2МО EX. 

例 5-9 用 ROL 指令 编写 YO ~ Y17 共 16 蓄 灯 每 秒 循环 点 亮 的 程序 。 

所 编 的 程序 如 图 5-53 ғ. Н ТЕН ЕЛ YO 赋值 的 语句 ， 之 后 执行 ROL á 
S, 16 ЗЕХТИН AE. 


АППП ЕППІ 







МП Ү001 Ү002 YO03 YÜD4 Yo05 ҮППЕ ТООТ 010 
> 


T012 T013 ҮП14 Үй18 T016 ҮПІТ 





T011 





21 ШБ--ПЕ------------::-:-:--:-::-- OL ЕӘҮППІП КІ 


29 -一 


图 5-53 16 ЗЛАК K E 


5.5.2 ”市 进位 循环 右 移 和 循环 左 移 (RCR RCL) 
之 进位 循环 右 移 和 循环 左 移 指令 的 助 记 符 与 功能 见 5-20 表 ， 格 式 如 图 5-54 所 示 。 
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表 5-20 带 进位 循环 右 移 和 循环 左 移 指令 


























P 2 操 作 数 
助 记 符 功 能 一 程序 步 数 
(D. ) n 
将 目标 元 件 位 和 KnY, KnM, Ка 
RCR (FNC32) eae пҮ,КаМ , Као, | 
进位 一 起 右 移 n 位 T,C,D,V,Z K,H ,16 位 ,n<16 |КСЕ(Р),5% DRCR(P) ,9 步 
RCL (FNC33) 将 目标 元 件 位 和 KnY, KnM, KnS, 321У,ө<32 |RCL(P) ,5 > DRCL(P),9 步 
进位 一 起 左 移 n 位 T,C,D,V,Z 








(D.) n 

„010 
СЕ р] ҚА 

ЕНЕ 
GL рі K4 





ІІ 5-54 RCR., RCL 指令 


说 明 . 

1) 每 次 执行 RCR 指令 ， 目标 元 件 (D) 中 的 位 带 进 位 循环 右 移 n 位 ， 最 后 被 移出 的 位 
放 和 人 到 进位 标志 M8022 中 。 在 运行 下 一 次 RCR 指令 时 ，M8022 中 的 位 首先 进入 目标 元 
件 中 。 

2) 每 执行 一 次 RCL 指令 ， 目 标 元 件 (D) 中 的 位 市 进位 循环 左 移 n 位， 最 后 被 移出 的 
位 放 入 进位 标志 M8022 中 。 在 运行 下 一 次 RCR 指令 时 ，M8022 中 的 位 首先 进入 目标 元 
件 中 。 

3) 65-55 执行 情况 如 图 5-56 所 示 。 图 5-56a 为 带 进 位 循环 右 移 4 位 ， 执 行情 况 如 下 : 

ХО 接 通 , D1 =0000 0000 1111 1111 =255, M8022 =0 

ХІ 接 通 第 1 次 ，D1 =1110 0000 0000 1111 = -8177, М8022-1 

ХІ 接 通 第 2 次 ，D1 =1111 1110 0000 0000 = -512, М8022-1 

ХІ 接 通 第 3 次 ，D1 =0001 1111 1110 0000 =8160, M8022 =0 
图 5-56b 为 带 进 位 循环 左 移 4 位 ， 执 行情 况 如 下 : 

ХО 接 通 ，D1 = 0000 0000 1111 1111 =255, M8022 =0 

Х2 接 通 第 1 次 ，D1 =0000 1111 1111 0000 =4080, М8022 =0 

X2 接 通 第 2 次 ，D1 =1111 1111 0000 0000 = -256, М8022-0 

Х2 接 通 第 3 次 ，D1 =1111 0000 0000 0111 = – 4089, M8022 =1 

4) 在 指定 位 软 元 件 场 合 ， 只 有 КА (16 位 ) 或 K8 (32 位 ) 才 有 效 ， 如 K4Y0，K8M0。 

“000 





图 5-55 ”和 带 进 位 的 循环 移 位 
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ELIM у 上 位 左 回转 T 
nn 
[M8022 4 AEI 
进位 
ON Pl M8022=OFF 









К 实行 一 次 以 后 


М8022 


| ПТ | 
上 位 下 位 
TT 1010101010101010Т011111111 






a) b) 
Р 5-56 ”图 5-55 执行 情况 


5.5.3 ”位 右 移 和 位 左 移 (SFTR，SFTL) 

位 右 移 和 位 左 移 指令 的 助 记 符 与 功能 见 表 5-21， 格 式 如 图 5-57 所 示 。 
表 5-21 位 右 移 和 位 左 移 指令 

操 作 数 





























助 记 符 功 能 程序 步 数 
(S.) (D.) nl n2 
SFTR , | 
TR 将 源 元 件 状态 存 入 堆栈 中 ,堆栈 右 移 | X,Y,M,S| Y,M,S К,Нп2жпі <1024 SFTR(P) ,9 > 
SFTL Е 
(ЕМСЗ5) 将 源 元 件 状态 存 入 堆栈 中 ,堆栈 左 移 | X,Y,M,S| Ү,М,5 K,H n2<nl<1024 SFTL(P),9 步 
ЛЕ 


1) SFTR 命令 有 4 个 操作 数 ， 如 图 5-57 所 示 。 当 X10 接 通 ， 以 源 (5. ) X0 开始 的 n2 
(K2) 位 ， 向 右 移入 以 目标 (р. ) MO 开始 的 nl (K8) 位 元 件 中 去 。 每 当 X10 从 OFF 一 
ON ， 移 位 一 次 。 移 位 后 ， 如 果 源 为 1， 则 目标 置 位 ， 而 源 复位 。 

2) SFTL 命令 也 有 4 个 操作 数 ， 其 动作 原理 与 1) 相同 。 





А010 


ЕТЕ 000 MU Kü Ка 






x011 


Я ОЕТ х000 МП K8 Кё 


ІІ 5-57 SFTR 和 SFTL 指令 


3) 图 5-58 解释 了 图 5-57 的 动作 情况 。 对 图 5-58a， 如 果 ХО = ХІ =1， 则 当 X10 闭合 一 
К, ХІ, ХО 的 状态 移入 M7、M6， 此 时 M7、M6 均 为 1。 当 X10 再 闭合 一 次 ，M7 、M6 的 状 
ЖА M5、M4， 此 时 M5、M4 为 1， 而 M7、M6 复位 为 零 ， 一 直到 X10 第 5 次 闭合 ， 其 状 
态 溢 出 。 图 5-58b 的 情况 与 图 5-58a 相似 ,不同 的 是 图 a 向 右 移 而 图 b 向 左 移 。 

4) 利用 SFTR、SFTL 命令 ， 可 以 实现 步 进 顺 控 。 步 进 顺 控 时 一 般 都 是 每 次 移动 一 个 状 
态 ， 如 例 5-10 所 示 。 
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а) 5) 


图 5-58 SFTR 和 SFTL 的 用 法 
a) 向 右 移 b) 向 左 移 


9015-10 某 机 需 的 生产 过 程 由 电动 机 MI M2, МЗ, МА 控制 。 控 制 方式 如 下 : 按 起 动 
按钮 ， 电 动机 МІ 起 动 ， 延 时 3s, МІ 停止 ， 同 时 电动 机 M2 起 动 。 机 天 前 进 碰 行程 开关 
501, М2 停止 ，M3 起 动 。 前 进 又 碰 行 程 开关 SQ2，M3 停止 ，M4 起 动 。M4 运行 3s 后 ， 
M1, М2, М3, M4 同时 工作 ， 又 延 时 3s 后 全 部 停止 。 试 用 SFTL 指令 编程 。 

图 5-59 为 1⁄O 分 配 图 ， 图 中 ХО 为 起 动 按钮 ，X4 为 停止 按钮 。 图 5-60 为 其 梯形 图 。 





ІН 5-59 例 S$-10 的 IO 分 配 图 


图 5-60 中 使 用 了 SFTL 指令 。 以 MO 元 件 1 位 向 左 移入 以 M10 起 始 的 6 位 元 件 中 去 。 
SFTL 的 控制 触 点 由 以 下 的 “与 或 ”电路 控制 : 

МО + M10 . TO+M1I1.Xl+M12.X2+M13 . T1 + М14 · TO 

第 18 22 БЕТІ, 指令 的 左 端 即 为 上 述 电 路 ， 称 为 SFTL 的 移 位 控制 端 。 首 先 必 须 令 МО E 
“1”， 并 将 MO 的 “1” 向 左 移入 到 M10 ~ M15 中 的 首位 M10 中 。 在 以 后 的 每 次 移 位 控制 中 ， 
MO 必须 为 “0”， 为 此 设置 了 第 0 步 程 序 。 按 ХО, МО 为 “1”; 以 后 每 当 M10 ~ М15 为 “1” 
hF, МО 均 为 “0”。 

第 43 ~58 步 为 驱动 电路 。 当 M10 得 电 ， 了 驱动 Y0 及 TO, TO 延 时 时 间 到 ， 产 生 移 位 ， 
M11 得 电 ， 而 M10 复位 失 电 。MI11 198, 35) Y1， 机 可 运行 到 触 压 行 程 开 关 501, ХІ HJ 
合 ， 产 生 新 的 移 位 ，M12 得 电 ， 而 M11 失 电 。M12 得 电 ， 驱 动 Y2， 机 屁 运 行 到 触 压 行 程 开 
X SQ2，X2 闭合 ， 产 生 新 的 移 位 。M13 得 电 ， 而 M12 失 电 。M13 得 电 ， 了 驱动 ҮЗ МЕН 
Tl1， 延 时 3s 时 间 到 ，T1 触 点 闭合 ， 产 生 新 的 移 位 ，M14 得 电 ， 而 МІЗ 失 电 。M14 得 电 ， 了 豫 
2) YO, ҮІ, Ү2, ҮЗ, 45) ТО, 4 TO 延 时 3s 时间 到 ， 产 生 新 的 移 位 ，M15 得 电 ， 而 M14 
失 电 。M15 得 电 驱 动 ZRST 指令 使 M10 ~ M15 HRE, Fk, Hr X0， 程 序 又 会 进行 
男 一 循环 。 
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ІН 5-60 例 5-10 梯形 图 





例 S-11 用 SFTL 指令 编写 广告 灯光 闪烁 电路 ， 如 例 4-6 所 示 ， 要 求 有 连续 、 单 周 、 单 
步 控制 。 

VO 分 配 图 如 图 5-61 所 示 。 图 中 X0 为 起 动 ，X1 为 停止 ，X2 为 单 周 /连续 切换 ，X3 为 
单 步 /连续 切换 。 图 5-62 为 梯形 图 。 

图 中 第 33 步 中 X3 作为 单 步 /连续 的 控制 。 
м X3 断 开 时 ， 程 序 为 连续 动作 。S$20 的 状态 
从 右 向 左 移 位 。 当 ХЗ 闭合 时 ， 每 次 移 位 必须 
按 起 动 按钮 ХО 一 次 ， 故 为 单 步 。 

图 中 第 10 步 中 X2 为 单 周 /连续 的 控制 。 


当 X2 断 开 时 ， 由 于 X2 =1， 为 连续 动作 。 当 
X2 闭合 ， 每 次 运行 到 530 时 ， 由 于 X2 =0, Ж 
能 自动 地 使 S20 ~ 530 复位 ， 故 为 单 周 。 图 5-61 广告 灯光 闪烁 电路 IO 分 配 图 
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BELI 


ee 
5 КІП 
BE 
Пу КЕЗ КаҮй00 
в К10 
зау 
FI КІП 
288 
Пу Е K2r000 
8 Кай 
289 
Е ЕЕЕ тя К?П 
END 


ІН 5-62 15-11 梯形 图 
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5.5.4 FOR, FAB (WSFR, WSFL) 

字 右 移 和 字 左 移 指令 的 助 记 符 与 功能 见 表 5-22 ， 格 式 如 图 5-63 PZR. 

说 明 . 

1) 如 图 5-63 所 示 ，WSFR 指令 的 意义 是 ， 当 X10 闭合 一 次 ,将 以 源 (S. ) D0 为 首 址 的 4 
位 (n2 = КА) 元 件 的 数据 问 右 移 到 目标 (D. ) 以 D10 为 首 址 的 16 位 (nl =K16) 元 件 中 去 。 

WSFL 命令 的 意义 是 : 当 ХЗ 闭合 一 次 ,将 以 源 (5.) D0 为 首 址 的 4 位 (n2 =K4) 元 
件 的 数据 向 左 移入 到 目标 (D.) 以 D10 为 首 址 的 16 位 (nl =K16) 元 件 中 去 。 

2) 执行 图 $-64， 为 X0 B], D3. D2. D1. DO КИНА] 40, 30, 20, 10, %4 X1 Й 
合 一 次 ， 执 行 WSFR 命令 ，D25 、D24 、D23 、D22 分 别 为 40、30 20, 10; ХІ 再 闭合 一 次 ， 
ШІ D21、D20、D19 、D18 分 别 为 40、30、20 10, ІП D25 ~ D22 保持 原 移入 值 不 变 。 当 ХІ 
再 闭合 一 次 ， 则 D17、D16、D15 D14 分 别 为 40 、30、20、10， 而 D25 ~ D18 保持 原 移 入 值 
Ж, 7 ХІ 再 闭合 一 次 ，D13、D12、D11、D10 分 别 为 40、30、20、10， 而 D25 ~ D14 (ж 
持原 移入 值 不 变 。 

3) WSFL 执行 情况 与 2) 相同 , 但 当 ХЗ 闭合 一 次 ，D0、D1、D2 рз 分 别 为 10 20, 
30, 、40 ， 余 类 推 。 








25-22 字 右 移 和 字 左 移 指 令 



































2. А Ж ДЕ Ж | 
助 记 符 功 能 程序 步 数 
(S. ) (D. ) nl n2 
WSFR 将 源 元 件 状态 存放 | Ках, КаҮ, KoM, KnY, KnM, 
а кен WSFR (Р), 9 5 
( FNC36) 到 字 栈 中 ， 堆 栈 右 移 KnS, Т, С, D Каз, T, C, D K, H 
WSFL 将 源 元 件 状 态 存 放 到 | KnX，KnY Кам, KnY, KnM, n2<nl<512 
А К WSFL (P), 9 步 
(FNC37) FRF, WIREK KnS, T, C, D KnS, Т, C, D 
(5.) (р.) nl n2 
х010 
SFR ро D10 КІБ Ka 
х020 
SFL ро 10 КІБ K4 





ІН 5-63 WSFR, WSFL 指令 


4) WSFR、WSFL 控制 触 点 ， 最 好 采用 脉冲 触 点 指令 ， 如 图 5-64 所 示 。 
x000 


КІП ІШ) 
Ка рі 
kal рё 
КАП Dš 
КІВ КА 
р10 D25 
КІБ Kd 





图 5-64 WSFR、WSFL 指令 例子 
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5.5.5 先进 先 出 (FIFO) (SFWR, SFRD) 
FIFO 指令 的 助 记 符 与 功能 见 表 2-23 所 示 ， 格 式 如 图 5-65 所 示 。 
表 5-23 FIFO 指令 























(күй Ң Ж E 数 f 
助 记 符 功 能 程序 步 数 
(S. ) (D. ) n 
SFWR 创建 长 度 为 n 位 的 |K,H,KnX,KnY,KnM,| KnY,KnM,KnS, 
(FNC38 ) FIFO 堆栈 ,FIFO 写 KnS,T,C,D,V,Z T,C,D, K,H SFWR(P) ,7 步 
SFRD 读 FIFO ,长 度 减 1, KnY, KnM, KnS, КпҮ,КаМ,Кп5, 2<п<512 SFRD(P) ,7 步 
(FNC39) FIFO 读 Т,С,У Т,С,р,У,27 
说 明 . 


1) FIFO 为 First-in/First-out (先进 先 出 ) 的 缩写 。 

2) SFWR 指令 为 FIFO 的 写 入 指令， 如 图 5-65 所 示 ， 源 (5. ) D0 存放 数据 ，X10 每 
闭合 1 次, W D0 数据 写 入 目标 以 (D. ) D1 为 首 址 的 10 位 (n=K10) 元 件 中 ,其 中 D1 
存放 指针 。X10 闭合 一 次 ，D1 为 1，D0 数据 送 02; 当 X10 第 2 次 闭合 ，D1 为 2，D0 数 
据 送 D3…… D0 数据 可 每 次 改变 











(S.) (D.) n 

x010 
ӘНЕ 20 Dl КІШ 

x020 
SFRD D Dal КІШ 





ІН 5-65 FIFO 指令 


3) SFRD 为 FIFO 的 读 出 指令 。 当 使 用 SFRD 指令 形成 FIFO 堆栈 之 后 ， 执 行 1 次 SFRD 
指令 ， 即 X20 第 1 次 闭合 ， 图 5-65 中 ， 将 以 源 (5.) D1 为 首 址 的 10 (n=K10) 的 FIFO 
堆栈 中 D2 的 数据 送 目 标 (р. ) D20, 指针 D1 W1, 4 X2 第 2 次 闭合 ，D3 的 数据 送 目标 
D20， 指 针 D1 再 减 1…… 一 直到 D1 数值 为 0。 

4) SFWR 与 SFRD 一 起 使 用 ， 日 参数 n 必须 相同 。 

5) 执行 图 5-66， 当 ХО 闭合 ，D0 为 100。 执 行 SFWR 指令 ， 当 XI1 第 1 次 闭合 ，D2 为 
100，D1 УІ; 当 X1 第 2 次 闭合 ，D3 2100, D1 92, eee ， 当 Xl 第 9 次 闭合 ，D10 为 
100，D1 为 9。 执行 SFRD 指令 ， 当 Х2 第 1 次 闭合 ，D10 数据 100 送 D20，D1 为 8; 当 X2 
第 2 次 ，D9 数据 送 D20, D1 数值 减 小 到 7，D20 仍 为 100… 一 直到 D1 为 0。 在 写 出 过 程 中 ， 
D2 ~ D10 数据 保持 不 变 。 利 用 FIFO 指令 ， 可 以 记录 存 人 或 取出 的 数据 。 








КІШІ р0 


М КІП 


рап КІП 


ІШ D20 





ІН 5-6 FIFO 指令 的 例子 
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15-12 用 SFWR 和 SFWD 指令 分 别 将 100、200、300、400、500 五 个 数据 存 人 到 数据 
栈 中 ， 再 顺序 读 出 。 
按 题 意 ， 所 编 的 程序 如 图 5-67 所 示 。 


5010 


0" Кай Dë 


0" К800 Dš 


Пу ШІ D4 
Пу 长 500 D5 
Пу ЕП vl 
Х011 
81 ӨРТЕР ВІУІ р10 КЕ 
ІҢСР Yl 
#012 
42 SFRDP р10 райт КЕ 





ІН 5-67 (15-12 的 程序 


程序 中 使 用 了 INC, DEC 指令 ， 使 用 了 变 址 寄存 器 V1。 接 通 X10，D1 D2, D3, D4, D5 
分 别 为 100、200、300 、400、500。 按 X11 五 次 ， 则 指针 D10 从 0 增加 到 $，D11、D12 D13. 
D13、D15 分 别 为 100、200、300、400、500，V1 从 0 增加 到 5。 按 X12 五 次 ， 则 指针 D10 从 5 
减 到 0，V1 从 5 减 到 0。D25 、D24 、D23 、D22 、D21 分 别 为 100 200, 300, 400, 500, 


5.6 数据 处 理 指令 (FNC40 ~ FNC49) 


数据 处 理 指令 包括 区 间 复 位 、 解 码 编码 、 求 平均 值 、 求 平方 根 等 指令 。 
5.6.1 区 间 复 位 (ZRST) 
区 间 复 位 指令 的 助 记 符 和 功能 见 表 5-24， 格 式 如 图 5-68 所 示 。 
表 5-24 区 间 复 位 指令 




















m 作 Ж 
助 记 符 功 能 程序 步 数 
(D1. ) (D2. ) 
ZRST (FNC40)， 将 指定 范围 内 同一 类 型 的 元 件 复位 Y, М, S, Т, С, D, (目标 D1 < D2 ) ZRST (P), 5 步 


(D1.) (D2.) 


#000 
了 BT Сӣ C3 





А001 
FST М10 M25 





图 5-68 ”成 批复 位 命令 
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说 明 : 

图 5-68 中 ， 当 ХО 闭合 ， 使 从 目标 (D1. ) 的 C0 到 目标 (D2. ) 的 СЗ 之 间 的 成 批 软 元 
件 复 位 为 零 。 当 X1 闭合 ， 使 从 目标 (D1. ) 的 M10 到 目标 (D2. ) 的 M25 之 间 的 成 批 软 元 
件 复位 。 应 用 成 批复 位 指令 时 ， 操 作 数 (D1. ) (D2.) 必须 为 同一 类 型 元 件 。 

5.6.2 解码 和 编码 (DECO, ENCO) 
解码 和 编码 指令 的 助 记 符 与 功能 见 表 5-25， 格 式 如 图 5-69 所 示 。 
表 5-25 解码 和 编码 指令 





























s I 操 作 数 | 
助 记 符 功 能 程序 步 数 
(5.) (D. ) п 
将 目标 元 件 的 K,H,X,Y,M,S, 
DECO(FNC4) 0, Y,M,S,T,C,D К.н DECO(P) ,7 > 
第 Q 位 解 出 置 ON T,C,D,V,Z 
将 源 数 置 ON 的 最 高 位 数 ee 
将 源 数 置 ON 的 最 高 位 类 X,Y,M,S,T, 
ENCO( FNC42) l iaa T,C,D,V | 对 Tc,D,n =1~4| ENCO(P)7 步 
存放 在 目标 元 件 中 C,D,V,Z 
(6.) (D.) n 





5002 

ЕСО А000 М10 КЗ 
X012 

МСО М10 р10 k3 


ІН 5-69 DECO, ЕМСО 39 





说 明 : 

1) 解码 (又 称 译 码 )， 它 的 意义 是 将 源 (5.) 二 进 制 操 作 数 解码 成 十 进 制 数 送 目标 
(D. ) ; 编码 ENCO 的 意义 是 将 源 (S. ) 的 十 进 制 的 置 ON 最 高 位 数 编码 成 二 进 制 数 送 目标 
(Ie Л 

2) 当 目 标 为 位 元 件 时 ， 如 图 5-70 所 示 ， 解 码 DECO 的 意义 是 将 源 Y0 为 首 址 的 3 位 (n = 
K3) 元 件 Y2、Y1、Y0 ( 设 Y1、Y0 置 1) 的 二 进 制 数 (2! +2° =3) 放 在 以 目标 МІ 为 首 址 
的 2 位 (п= КЗ, 27-8) 中 显示 出 来 ， 即 选中 以 МІ 为 0 位 ，M2 为 1 位 的 第 3 位 ， 即 M4 
为 1， 也 即 所 给 定 的 二 进 制 数 解码 得 3。 则 图 5-70 中 的 Y7 得 电 。 只 有 当 Y2 ~ Y0 均 为 0 Е, 
目标 首 址 M1 才 为 0。 











х000 
0 В уроо 
ү000 
ү001 
х001 
4 ЕБ---------------------------Б-----(ПЕ0 YU HI k3 
МІ 
12 ec yr 
M2 
14 mec yr Y0D5 
ГЕ 
16 оов 


H4 
18 e (oo 


图 $-70 JCIE DECO 指令 的 运用 
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А000 

0 Пу KB nn 
А001 

8 ЕСО ІШ р10 k3 


图 5-71 ZE DECO 指令 的 运用 


当 目 标 位 为 字 元 件 时 ， 其 解码 情况 如 图 5-71 所 示 。 当 ХО 闭合 ，K6 传送 至 DO, ро 的 
2 及 2! 位 为 1。 当 XI 闭合 ,将 D0 的 解码 在 D10 中 表示 出 来 ， 即 从 第 2: 位 起 的 第 6 位 ，28 
位 为 1， 故 D10 的 当前 值 为 64 。 

3) 位 元 件 的 编码 如 图 5-72 所 示 。 闭 合 ХО, М6 置 1。 接 通 X1， 执 行 ENCO 的 命令 ,将 
以 MO 为 首 址 的 8 位 (п = КЗ, 27-8) 元 件 中 的 置 ON 的 最 高 位 (图 中 为 M6) 放 到 目标 
D10 中 ， 因 此 D10 的 当前 值 为 6， 即 D10 的 bl 位 等 于 1，b2 位 等 于 1。 当 源 内 多 个 位 为 1 
时 ， 忽 略 不 计 低 位 。 

当 源 为 字 元 件 编码 时 ， 则 将 源 中 置 ON 的 最 高 位 放 到 目标 元 件 中 。 如 图 5-73 所 示 ， 接 
ІН X0， 将 KK135 送 到 ро 中 ， 则 DO 的 二 进 制 数字 为 10000111， 最 高 置 1 位 为 2 M, i D5 
的 值 为 7，D5 的 b2 位 等 于 1，bl 位 等 于 1，b0 位 等 于 1。 


к000 























ІН 5-73 л ENCO 的 使 用 


5-13 读 图 5-74, 按 X1I 第 1 次 ,第 2 次 ,第 3 次 ，.…… ，Y0 ~ Y4 得 电 情 况 如 何 ? 

本 例题 的 特点 是 DECO 指令 的 源 和 目标 均 为 Y0。 当 按 ХІ 第 1 次 时 ， 由 于 Y0 =0， 即 全 
0， 解 码 后 Y0 得 电 ; ХІ 第 2 次 时 ， 由 于 Y0 =1, 2"=1， 解 码 后 Yl 得 电 ; 按 Xl 第 3 次 
时 ， 由 于 YL =1, 2' =2， 解 码 后 Y2 得 电 ; ЖХІ 第 4 次 时 ，C0 复位 ，Y0 ~ Y2 全 失 电 。 再 
一 次 一 次 地 按 ХІ, ЖЯ БА. 






ЕСО Үй0І Y000 k3 


ҢІ) 


ЮТ 00) 
5002 
ВӘТ 


Үй00 Үй04 







21 END 


图 5-4 DECO 指令 的 应 用 
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5.6.3 ЖЕ ON 位 总 和 (SUM) 
Жан ON 位 总 和 指令 的 助 记 符 与 功能 见 表 5-26， 格式 如 图 5-75 所 示 。 
表 5-26 求 置 ON 位 总 和 指令 
操 作 数 і 























助 记 符 功 能 程序 步 数 
(S. ) (D. ) 
SUM (FNC43) 统计 源 置 ON 位 的 总 和 ，| K, Н, Ках, KnY, KoM, KnY, KnM, Ка, SUM (P), 5% 
存放 到 目标 元 件 中 KnS, T, C, D, V, Z T, C, D, V, Z DSUM (P), 9 步 
x000 
Dv K175 D1 
x001 
SUH D1 D10 
K| 5-75 SUM 命令 
АЕ 


1) SUM 命令 的 意义 是 将 源 (S.) 元 件 D1 WWE ON 位 的 总 和 存放 在 目标 (р. ) 元 件 
D10 中 。 
2) 执行 图 5-75， 接 通 ХО 将 K175 传送 给 Dl, DI 当前 值 为 175， 其 二进制 数 为 
10101111, $Ñ ХІ, 将 D1 的 置 ON 位 总 和 数 6 送 到 D10, D10 当前 值 为 6。 
5.6.4 ON 位 判断 (BON) 
ON 位 判断 指令 的 助 记 符 与 功能 见 表 $-27， 格 式 如 图 5-76 所 示 。 
表 5-27 ON 位 判断 指令 
































Ете А 操 作 数 f 
助 记 符 功 能 程序 步 数 
(5.) (D. ) п 
判断 源 元 件 S 中 K,H,KnX,KnY,KnM, K,H,16 位 :n=0~15 | ВОМ(Р),7 Ж 
BON (FNC44) КІДІР Ү,М,5, 
第 n 位 是 否 为 ON Кп5,Т,С,р, 32 位 ,n=0~31 | DBON(P) ,13 步 
(5. ) (D.) n 
X000 
Oy КІ75 М 
х001 
ÜN М Y001 K5 
图 5-76 ВОМ 命令 的 使 用 
说 明 : 





1) BON 命令 的 意义 是 判断 源 (S.) 元 件 D1 中 的 第 n 位 的 状态 是 否 置 1， 如 是 ,目标 
(D. ) 元 件 Yl 置 1; 否则 ,目标 元 件 置 0。 常 数 n 由 0 算 起 。 

2) 执行 图 5-76， 当 ХО 接 通 时 ，D1 的 当前 值 为 175， 其 二 进 制 数 为 10101111， 现 判断 
п = К5 位 是 否 为 ON。 当 ХІ RAMIT, WR ҮІ 为 ON， 表明 n = KS 位 为 ОМ, 
5.6.5 REIJA (MEAN) 

求 平均 值 指令 的 助 记 符 与 功能 见 表 5-28， 格 式 如 图 5-77 所 示 。 
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表 5-28 求 平均 值 指 令 























操 作 数 
助 记 符 2 В 程序 步 数 
(S.) (D. ) n 
求 指定 范围 源 КпХ,КпҮ,КаМ, КпҮ,КпМ,Кп5, K,H MEAN (P) ,7 步 
MEAN(FNC45) | ` 
数值 的 平均 值 KnS,T,C,D, T,C,D,V,Z n=1~ 64 IDMEAN(P),13 步 
说 明 . 


1) MEAN 指令 的 意义 是 求 源 (S. ) 开始 的 а 位 元 件 代 数 和 的 平均 值 ， 送 目标 (D. ) 
24%. 

2) 执行 图 5-78。 接 通 ХО, 再 接 通 ХІ, 7447 MEAN 指令 ， 即 (DO + D1 + D2 + 03)/4— 
D10， 则 D10 当前 值 为 36。 如 果 平 均值 结果 有 余数 ,余数 合 去 。 


5010 
EAN ро р10 КА 


图 5-77 MEAN 指令 








5000 


бу КІ? ро 
бу K24 D1 
бу K36 p2 
Пу kre Ds 
х001 
21 |— 2 2 2 2 2 2 2 2 2 2 MEN М D10 ҚА 


ІН 5-8 MEAN 指令 的 使 用 


5.6.6 标志 置 位 和 复位 (ANS, ANR) 
标志 置 位 和 复位 指令 的 助 记 符 与 功能 见 表 5-29， 格 式 如 图 5-79 所 示 。 
表 5-29 标志 置 位 和 复位 指令 


























| 操作 数 z 
助 记 符 功 能 程序 步 数 
(S+) (D. ) m 
ANS (FNC46) | 启动 定时 ,时 间 到 将 状态 元 件 置 ON | ХЕ Т, ТО ~ T199 | 5,5900 ~ 5999 | K,H,nl ~ 32767 | ANS,7 25 
ANR (FNC47) 将 激活 的 报警 器 复位 无 ANR(P) ,1 步 





说 明 : 

1) ANS 为 驱动 信号 报警 器 的 指令 。 图 5-79 中 ， 当 ХО, ХІ 同时 被 驱动 时 ，ANS 驱动 源 
(S.) 元 件 TO 延 时 ， 延 时 25 时 间 到 ， 了 驱动 目标 (р. ) 元 件 S900 置 1， 从 而 使 报警 灯 ҮІ 为 
ON, ШЕ, ШХО ХІХ OFF, 5900 也 继续 被 置 位 。 

ANR 为 报警 器 复位 指令 。 当 接 通 X3 ， 执 行 ANR 指令 ， 被 激活 的 状态 继电器 5900 被 复 
位 。 若 ХЗ 再 次 接 通 ， 则 下 一 地 址 的 报警 状态 继电器 将 依次 复位 。 
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5000 х001 


—4 ое TÜ 





图 $-79 ANS 和 ANR 命令 的 使 用 
2) 利用 ANS 的 两 个 控制 触 点 ， 可 以 形成 条 件 报警 。 如 图 5-80 所 示 ， 图 中 第 3 步 ， 当 
ХО BJ, W ХІ 在 2s 内 不 断 开 ， 则 5900 报警 。 第 12 步 , XI 为 上 限行 程 开关 ，X2 为 下 
限行 程 开 关 ， 当 故障 使 X1 、X2 在 3s 内 不 工作 ， 则 S901 报警 。 第 21 步 与 第 3 步 相似 。 图 中 
使 用 了 特殊 辅助 继电器 M8048 、M8049。 当 M8049 为 ОМ, Н м 8900 ~ S999 中 任 一 个 为 ON 
时 ，M8048 触 点 接 通 ，Y2 有 输出 。 这 是 一 种 常用 的 报警 电路 。 





CCC MN 
TÜ Кай 8800 
ТІ k50 8801 


KATIE х004 


Co 


Та КАП 8802 
М8048 


БЕ------------------------Б-Б-Б-Б:Б.ББ-Б-Б.Б:--:-:--:-------- Үй/? 
X005 


----- “4 M 


图 5-80 ”条 件 报警 
5.6.7 求 二 进 制 平方 根 (506) 
求 二 进 制 平方 根 指令 的 助 记 符 与 功能 见 表 5-30， 格 式 如 图 5-81 所 示 。 
R530 ” 求 二 进 制 平方 根 指 令 


























操作 数 
助 记 符 ә В 程序 步 数 
(5:2 (D. ) 
SQR (FNC48) 求 源 数 的 算术 平方 根 K,H,D, D SQR(P) ,5 > DSQR( P) ,9 zF 
(5.) (D.) 
х000 
DV K734 р0 
х001 
SR 94 210 


图 5-81 SQR 指令 
说 明 : 
1) SQR 指令 的 意义 为 求 源 (5.) 的 平方 根 ， 并 将 结果 存放 在 目标 元 件 (D. ) 中 ， 计 
算 结 有 果 四 舍 五 人 为 整数 。 人 负数 无 平方 根 。 奋 平方 根 的 结果 为 人 负数， 出 错 ，M8067 置 ОМ, + 
平方 根 的 结果 为 零 ，M8020 Ë ON, WEAR A/SAT, EMER M8021 置 ОМ, 
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2) 执行 图 5-81， 当 ХО 闭合 时 ，K784 送 DO; м X1 闭合 时 ， 执 行 SQR 指令 ，D0 开平 
方 送 D10, D10 的 当前 值 为 28。 
5.6.8 二进制 整数 与 二 进 制 浮 点 数 转换 (FLT) 
二 进 制 整数 与 二 进 制 浮 点 数 转换 指令 的 助 记 符 和 功能 见 表 5-31， 格 式 如 图 5-82 所 示 。 
表 5-31 ”二进制 整数 与 二 进 制 浮 点 数 转 换 指令 

















操作 数 
助 记 符 功 能 程序 步 数 
(S. ) (D. ) 
FLT (FNC49) 扬 进 制 整 数 与 二 进 制 浮 点 数 的 转换 D D КІЛ(Р),5 Ж ПЕІЛ(Р),9 Ж 
(5.) ШЕ) 





А008 
LT ІШІ рап 


图 5-82 FLT 指令 
说 明 
1) FLT 指令 的 意义 是 将 源 (S.) 的 二 进 制 整数 转换 为 目标 (р. ) 的 二 进 制 浮 点 数 。 
当 M8023 为 OFF 时 ， 二 进 制 整数 转换 为 二 进 制 浮 点 数 ; 当 M8023 为 ON 时 ， 二 进 制 浮 点 数 
转换 为 二 进 制 整数 。 
2) 二 进 制 浮 点 数 的 格式 是 : 





+ Р х2 
其 结构 如 网 5-83 所 示 。 二 进 制 浮 点 数 通常 由 32 位 二 进 制 数组 成 。 


| D11(b15~b0) D10(b15~b0) 
27 27 2° 2! 20 21 22 2 22 1 2 2 > 
5 | EZ |6 | E | & |m | во | А22 |an [А01 & | a | At | A | 
b31 b0 b29 b28 b24 23 b22 Ы] b20 b2 bl b0 
| 指数 段 8 位 数 段 23 位 







Е0-Е7=0 3} 1 А0-А22-0 z} 1 


ІН 5-53 ”二 进 制 浮 点 数 的 结构 


图 5-83 表明 ， 二 进 制 浮 点 数 由 低位 D10 为 首 址 的 两 个 数据 寄存 需 的 32 位 二 进 制 数字 组 
成 。D11 的 bl15 为 符号 位 , 0 正 ，1 负 ， 其 后 8 位 为 指数 ， 指 数 之 后 的 23 位 为 尾数 ， 其 尾数 
和 指数 的 形式 分 别 为 : 
尾数 三 2 + А22 x 27 +A2] x 2 2 +... qL АО 52 "2 
指数 =E, x 2 +E х 2° +E; x 2 +... +E, x 2° – 127 
3) 图 5-84 为 二 进 制 整数 转换 成 二 进 制 浮 点 数 的 例子 ， 其 运行 如 下 : 接 通 ХО, ро 为 
K1234，D1 为 K5; 接 通 X1, 将 D0/D1—D10, D10 的 值 为 其 商 246, 余数 4 送 011; БӘЙ 
X2， 由 于 M8023 为 OFF， 故 将 D10 寄存 的 246 转换 成 二 进 制 浮 点 值 送 D20，D20 的 十 进 制 
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数 为 0，D21 217270, ІН D21, D20 组 成 的 二 进 制 译 点 数 如 图 5-85 所 示 。 


py KM DQ 
OY K5 nl 
11 CI ро hl р10 


19 s ț A р10 20 
ІН 5-84 ”FLT 指令 的 应 用 (1) 


D21 D20 


Ee 了 了 下 人 < 了 
011|010|0|011|1|0/1|111|0/1|110/010/0|0|0|0|0|0|0|0|0|0|0|0|010) 
符号 位 









K| 5-85 ”图 5-84 的 执行 情况 


由 图 5-85 可 见 ， 其 尾数 、 指 数 分 别 为 : 
ВЕ ЕЕ ЕО ELI ТКО IX ЖО” 12921875 
зета Fl АТ коте 
故 二 进 制 浮 点 数值 1. 921875 х2' =246 
4) 在 图 5-86 中 ， 当 接 通 ХО, ро 为 128, ， 再 接 通 X2 ， 则 将 DO 的 数值 128 转换 为 二 
进 制 浮 点 数 ， 存 放 在 DI1、D10 +, (D11, D10) = (43000000)，， 相 当 于 二 进 制 浮 点 数 
1.0х2' =128 。 
Л, Й ХІ, 使 M8023 为 ON， 再 闭合 X4， 则 将 D11. D10 的 二 进 制 浮 点 数 转换 为 
二 进 制 整数 ， 存 放 在 D20 中 ，D20 为 128, 


х000 
0 Б--->----------Б-Б-Б-ББ-Б-----Ш/ K128 po 


sopi 
Б Майга 
М1 
М1 


28 т р10 020 


х005 
29 вт M8023 


É 5-86 FLT 指令 的 应 用 (2) 


— 4 
[= | 


5.7 高 速 处 理 指令 (FNC50 ~ FNC59) 


高 速 处 理 指令 包括 输入 输出 刷新 、 滤 波 调整 、 和 矩阵 输入 、 高 速 计 数 的 比较 置 位 、 比 较 复 
位 等 。 
5.7.1 输入 输出 刷新 (КЕК) 

输入 输出 刷新 指令 的 助 记 符 与 功能 见 表 5-32， 格 式 如 图 5-87 所 示 。 
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35-32 输入 输出 刷新 


操作 数 
助 记 符 2 В ЫЗ 程序 步 数 




















REF (FNC50) 刷新 目标 元 件 的 状态 X, Y K, H REF (Р), 5 27 


(0.) п 


А000 
EF А010 Ко 





5002 
EF panili КІБ 





图 5-87 REF 命令 

说 明 : 

1) RET 指令 的 意义 为 将 n 位 目标 (р. ) 为 首 址 的 元 件 刷新 。 输 入 输出 刷新 指令 用 于 对 
指定 的 输入 输出 口 立 即 刷新 ， 在 运算 过 程 中 需要 最 新 的 输入 信息 以 及 希望 立即 输出 运算 结 
时 ， 可 使 用 该 指令 。 目 标 X 或 Y 必须 是 10 的 倍数 ， 如 00、10、20、30 等 。 数 n 必须 是 8 的 
倍数 ， 如 K8 、K16 、K24 等 。 

2) 图 5-87 中 ， 接 通 XO0， 将 以 X10 为 首 址 的 8 位 输入 继电器 刷新 ; ЗЕН ХІ, ЖИ, YO 
为 首 址 的 16 位 输出 继 电 需 刷新 。 

3) 一 般 在 FOR-NEXT 指令 之 间 ， 在 标号 (新 步 序 号 ) 与 CJ 指令 ( 旧 步 序号 ) 之 间 需 
要 使 用 REF 指令 。 

5.7.2 滤波 调整 (БЕКЕ) 
滤波 调整 指令 的 助 记 符 与 功能 见 表 $-33 ， 格 式 如 图 5-88 所 示 。 
表 5-33 滤波 调整 指令 





























кн К 操作 数 
助 记 符 功 能 程序 步 数 
n 
REFF (FNC51) | ХО ~XI7， 修 改 其 滤波 时 间 常 数 K, H n=0~60 REFF (Р), 3 步 
n 
х010 
EFF K1 
011 
Үй00 
Н8000 
EFF K20 
图 5-88 REFF 指令 
说 明 : 





1) PLC 为 防止 输入 开关 的 振动 噪声 影响 ， 对 输入 继电器 ХО ~ X17 设置 了 一 个 固定 的 滤 
波 时 间 常 数 ， 默 认为 10ms。 当 无 曝 声 时 ,为 了 提高 输入 的 速度 ,使 用 БЕКЕ 指令 可 以 在 0 ~ 
60ms 内 设置 输入 滤波 时 间 。 奎 REFF K0， 表 示 滤 波 时 间 为 50ps; REFF КІ, X 105; REFF 
K20， 为 20ms Ар. 
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2) 执行 图 5-88， 当 X10 接 通 ， 滤 波 时 间 为 Ims， 刷 新 输入 继电器 ХО ~ X17 的 滤波 时 间 
常数 。 在 需要 使 用 设 定 的 滤波 时 间 常 数 时 ，REFF 必须 在 程序 运行 过 程 中 一 直 被 驱动 ， 如 图 


5-88 使 用 了 M8000, 
5.7.3 ХЕЛ (MTR) 





矩阵 输入 命令 的 助 记 符 与 功能 见 表 5-34 所 示 ， 格 式 如 图 5-89 所 示 。 
表 5-34 ”和 矩阵 输入 指令 





























操作 数 
BJ іп 4% 2 能 程序 步 数 
(8) (D1) ( D2) n 
MTR (FNC52) | _ MTR(P) ,9 22 
元 件 中 ,只 能 使 用 一 次 操作 数 首 址 必须 是 10 的 倍数 n=0~60 
(5) (D1) (D2) n 

Н8000 

(ЕЗ ТЕ x020 Ү020 Н30 K3 J 





图 5-89 MTR 指令 


说 明 : 


1) MTR 指令 的 意义 为 以 源 (S) 首 址 的 连续 8 个 输入 元 件 为 行 ， 以 目标 (D1) 为 首 址 


的 连续 n 个 输出 元 件 为 列 ， 形 成 8 ха 的 输 
和 人 和 抢 阵 ， 并 把 处 理 的 结果 存放 在 以 目标 
(02) 为 首 址 的 矩阵 表 中 。 它 适用 于 高 速 输 
入 /输出 方式 ， 和 常用 于 品 体 管 模块 输出 的 
PLC, MTR 指令 工作 时 ， 其 控制 触 点 必须 
一 直接 通 ， 因 此 常用 M8000 ші, 24E E 
输入 状态 全 部 扫描 一 次 ， 完 成 标志 M8029 
A ON, 

2) 矩阵 表 由 以 目标 (D2) WAHA, n 
个 连续 以 八进制 为 单位 的 元 件 组 成 ， 用 以 
存放 8 x n 的 输入 矩阵 各 信号 状态 。 如 图 5- 
90 TIR, 输入 时 以 X20 ~ X27 为 行 ， 以 目 
ËR (D1) 的 Y20 ~ Y22 为 列 ，n =3。 当 
Ү20 为 ON 时 ， 输 入 第 一 列 ; 当 Y21 为 ON 
时 ， 输 入 第 二 列 ; 当 Y22 为 ON 时 ， 输 入 第 
三 列 ; 当 Y20 为 ON 时 ， 又 输入 第 一 列 。 如 











Х021 X022 Х023 Х024 Х025 Х026 Х027 


СОМ(ХО20Х021Х022Х023Х024Х024Х026Х027 


СОМ5Ү020Ү021Ү022Ү023Ү024Ү025Ү026Ү027 


图 5-0 ЖИЕ АРЕН ЕНЕ 





J, Ү20, Ү21, Y22 依次 反复 为 ON,， 输 入 8 хз 和 矩阵， 各 列 数据 存放 于 目标 (D2) 的 M30 


~ M37. M40 ~ M47、M50 ~ M57 F, 


3) Ж ЕШ АЯН ОНА тт ООММ НЕН ЗЕ, HES 5-90 所 示 。 电 路 中 每 个 输入 元 件 





之 后 加 一 个 二 极 管 ， 参 数 为 0. 1A、50V。 
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4) MTR 所 用 的 输入 继电器 ， 通 常 应 使 用 X20 以 后 的 输入 继电器 (16 点 基本 单元 为 
X10 以 后 ) 。 
5.7.4 比较 置 位 和 比较 复位 〈 高 速 计数 需 用 ) (HSCS, HSCR) 
比较 置 位 和 比较 复位 指令 的 助 记 符 与 功能 见 表 5-35 所 示 ， 格 式 如 网 5-91 所 示 。 
R535 ”比较 置 位 和 比较 复位 指令 























кен 操作 数 
助 记 符 程序 步 数 
(S2. ) (D. ) 
当 高 速 计数 器 值 等 于 设 | К, Н, Ках, КаҮ, Кам, 计数 器 
HSCSCFNC53)| 、 Y,M,S DHSCS ,13 步 
定 值 ,目标 元 件 置 ON Кп5,Т,С,р,У,7 С( C235 ~ (254) 
当 高 速 计 数 器 值 等 于 设 | К, Н, Ках, KnY, Към, 计数 器 Ү,М,5 
HSCR(FNC54)| . DHSCR ,13 步 
定 值 ,目标 元 件 置 OFF |Ка5,Т,С,р,У,7 С((235 ~ С254) iC( 与 52 相同 ) 
(S1.) (S2. ) (D.) 
Н8000 
0238 к100000 
= K500 (236 ү010 
х011 
19 ST 0236 
Н8000 
|J— — DR КЗй0Й (236 ¥010 
图 5-91 HSCS、HSCR 指令 
ЛЕ 


1) HSCS 和 HSCR 为 32 位 指令 ,使 用 时 要 用 DHSCS 或 DHSCR。 源 (51. ) 为 指定 的 比 
较 设 定 值 ，(S2. ) 为 指定 的 高 速 计数 右 ， 当 高 速 计数 器 当前 值 等 于 设 定 值 ，HSCS 作用 的 目 
标 元 件 (D. ) 置 ON， 而 HSCR 作用 的 目标 元 件 (D. ) 置 OFF, 

2) 使 用 HSCS 和 HSCR 指令 ， 当 高 速 计数 需 输 入 端 从 OFF 一 ON 时 ,计数 一 次 。 高 速 计 
数 器 的 计数 输入 端 见 第 1 章 的 计数 器 部 分 所 述 。 如 果 没 有 计数 输入 端的 计数 输入 ， 比 较 输 出 
就 不 发 生变 化 。 

3) 使 用 HSCS 指令 ， 比 较 外 部 输出 采用 中 断 处 理 。 因 此 在 图 5-91 中 ， 当 C236 的 当前 
{Ё ЕН 499—500 或 501 一 500 时 ， 所 驱动 的 Y10 立即 置 位 。HSCR 和 HSCS 指令 在 工作 时 要 一 
直通 电 ， 故 常 采用 M8000 作为 控制 端 。 执 行 图 5-91， 由 X1 输入 计数 脉冲 ， 则 当 С236 的 当 
前 值 由 499 一 500 时 ，Y10 立即 被 置 位 。 当 从 Xl 输入 的 计数 值 不 断 增 加 ， 达 到 2999->3000, 
或 从 3001 一 3000 时 ，DHCSR 指令 被 执行 ，Y10 复位 。 

4) 比较 置 位 HSCS 和 比较 复位 HSCR 指令 可 以 多 次 使 用 ,但 同时 驱动 的 总 数 限制 在 6 
个 指令 以 下 。 

5) HSCS 指令 可 以 用 于 比较 中 断 程序 ， 如 图 5-92 所 示 。 图 中 当 C255 的 当前 值 等 于 
K100 时 ， 了 驱动 中 断 指针 1010， 转 到 中 断 程序 。HSCS 可 驱动 的 中 断 指 针 为 1010 ~ 1060, 但 当 
M8059 = ON 时 ，1I010 ~ 1060 的 中 断 被 全 部 禁止 。 





























Ü EI 
М8000 
L255 kanng 
Hacs k10 G255 110 
ШЕ; 


22 FEND 
I10 520 
ЕБ---------------:--:Б::.::Б:ЫСЫБҚ:ҚЫС:ББСБҚҚХҚҚ:БББББ.,ЬБ---------- І/ Ка00 
28 IRET 
29 ЕМ) 


图 5-92 HSCS 指令 用 于 比较 中 断 程 序 


5.7.5 ”区间 比较 (ИН) (HSZ) 
区 间 比 较 指 令 的 助 记 符 与 功能 见 表 5-36， 格式 如 图 5-93 所 示 。 


表 5-36 ”区间 比 较 指令 
































` Al 操 作 Ж ар, 
助 记 符 功 能 程序 步 数 
(S1.) (S2. ) (S. ) (D. ) 
高 速 计数 器 的 当前 值 与 | К, Н, КаХ, KnY, Ком, Ү,М,5 
HSZ ( ЕХС55) МС) С(С = С235 ~ С254) f _  |DHSZ,17 2 
一 指定 数值 区 间 的 比较 KnS,T,C,D,V,Z 3 个 连续 软 元 件 
(81.) (82.) (6.) (D.) 
M83000 
= H3Z K1000 K2000 0251 Y000 
图 5-23 HSZ 指令 
M8000 
г... Q K100000 
HSz К1000 К2000 0240 T7000 
X011 
23 ST G240 
图 5-4 HSZ 指令 的 应 用 
说 明 : 


1) HSZ 为 32 位 指令 ， 使 用 时 要 用 DHSZ， 如 同 HSCS 及 HSCR 一 样 。HSZ 也 是 用 于 高 
速 计 数 器 ， 高 速 计 数 器 的 计数 中 断 输入 端 见 第 1 章 的 计数 器 部 分 所 述 。HSZ 工作 时 必须 一 直 








通电 ， 故 用 M8000 作为 控制 触 点 。 
2) W (S1. ) 的 数值 必须 小 于 或 等 于 源 (S2. ) 的 数值 。 
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3) 执行 图 5-94 FEF, M ХО 端 输入 计数 脉冲 。 当 计数 脉冲 输入 后 ， 进 行 区 间 比 较 : 
К1000 > C240 当前 值 ，Y0 为 ON 
К1000 < С240 “НИН < К2000, ҮІ 为 ON 
К2000 < C240 当前 值 ，Y2 为 ON 
4) HSZ 与 ZCP (FNC11) 的 不 同 之 处 是 HSZ 指令 仅 当 计数 脉冲 输入 时 才 进 行 比 较 结 
的 输出 ， 一 直 进 行 到 比较 操作 结束 为 止 。 而 ZCP 指令 是 在 ZCP 控制 触 点 动作 以 后 ， 立 即 进 
行 比较 输出 。 
5) 对 于 具有 外 部 复位 端子 的 高 速 计数 右 ， 如 C241 等 ， 在 M8025 为 ON 的 状态 下 ,使 
用 HSZ, HSCS 或 НСБ 等 指令 ， 可 以 通过 外 部 复位 端子 使 高 速 计数 器 复位 。 
5.7.6 ”脉冲 密度 (SPD) 
脉冲 密度 指令 的 助 记 符 与 功能 见 表 5-37 所 示 ， 格 式 如 图 5-95 所 示 。 
表 5-37 脉冲 密度 指令 











А 操作 数 И 
BJ іп Ж 功 能 程序 步 数 
(S1. ) (S2. ) (р. ) 
检测 在 指定 时 间 内 编码 器 脉 К, Н, КАХ, KnY, KnM, | T,C,D,Z,(V) | SPD,7 步 
SPD (FNC56) Жәке ХО ~ Х5 5 
冲 输入 个 数 ,并 计算 其 速度 KnS,T,C,D,V,Z 3 个 连续 元 件 ”| DSPD,13 步 

















(S1.) (82.1) (D.) 


#010 

0 ӘРІ ШІ КІ000 ІШ 
Ей12 

8 EST ІШ) ра 








图 5-95 SPD 指令 


说 明 : 

1) 使 用 SPD 指令 ， 脉 冲 可 通过 编码 器 由 接近 开关 从 ХО ~ X5 端 输入 ， 如 图 5-96 所 示 。 
SPD 的 意义 是 : 在 操作 数 (52.) 所 设 定 的 时 间 内 (单位 为 ms) 对 输入 (51. ) 的 输入 脉冲 
进行 计数 ， 计 数 的 结果 放 在 操作 数 所 指 的 (р. ) +1 元 件 中 ， 当 前 计数 剩余 时 间 放 在 (Р. ) 
+2 中 ,计数 的 最 终结 果 放 在 (р. ) 中 。 如 图 5-95 МІ, ÆW (S2. ) 所 指定 的 1000ms 
内 ，D1 对 从 X0 输入 的 OFF— ON 动作 计数 ， 当 前 计 
数 的 剩余 时 间 存 在 D2 中 ，1000ms 后 将 其 结果 存 人 ро 
中 ， 随 之 复位 ， 再 次 对 ХО 的 动作 计数 。 

2) 程序 中 可 允许 最 多 6 条 SPD 指令 。 

3) 使 用 SPD 指令 ，X0 ~ X5 为 输入 脉冲 端 ， 不 能 













输入 X000 








与 高 速 计数 需 及 中 断 输 入 重复 使 用 。 М(г/тіп) 
4) SPD 作用 时 ， 其 控制 触 点 X10 必须 一 直接 通 。 
5.7.7 脉冲 输出 (PLSY) 接近 开关 


п (脉冲 / 转 数 ) 
脉冲 输出 指令 的 助 记 符 与 功能 见 表 5-38， 格 式 如 
图 5-97 所 示 图 5-96 ”脉冲 通过 编码 器 输入 
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表 5-38 脉冲 输出 指令 

















жүн А 操作 数 
助 记 符 功 能 程序 步 数 
(S1. ) (S2. ) (D. ) 
按 设 定 的 频率 输出 指 | K, H, Ках, KnY, KoM, 
PLSY (FNC57)| 、，。 Ү(Ү0,Ү1) РІ5Ү,7 22 DPLSY ,13 ZF 
定 的 脉冲 KnS,T,C,D,V,Z 








(S1.) 152.) (D.) 


А011 
LSY К1000 р10 Үй00 


图 5-07 PLSY 指令 





说 明 : 
1) PLSY 是 按 指定 的 频率 产生 定量 脉冲 的 指令 。 操 作 数 (51.) 为 指定 的 频率 ，FX2N 
为 2~20000Hz; FX3U 为 1 ~200000Hz。(S2. ) 为 指定 产生 的 脉冲 量 。 对 16 位 指令 ,为 1 ~ 
32767 个 脉冲 ; 对 32 位 指令 ， 为 1 ~2147483647 个 脉冲 。 操 作 数 (D.) 为 脉冲 输出 的 Y 地 
址 号 ， 只 限于 Y0、Y1 有 效 。 图 5-97 的 意义 为 : 以 指定 的 频率 1000Hz 产生 D10 所 指定 的 脉 
冲 量 送 Y0。PLSY 指令 只 适用 于 晶体 管 输 出 型 PLC。 对 于 继电器 输出 型 PLC， 频 繁 的 脉冲 输 
出 会 缩短 其 使 用 寿命 。 
YO 或 了 l 输出 的 脉冲 数 将 保存 于 以 下 特殊 数据 寄存 器 : 
Т. ЕТЕ YO 的 脉冲 总 数 (PLSR, PLSY 指令 的 输出 脉冲 总 数 ) 。 
08141 (高 位 ) 
ваа СТЕ ҮТ 的 脉冲 总 数 (PLSR, PLSY 指令 的 输出 脉冲 总 数 ) 。 
08143 (Т/М) 
08140 ~ 08143 数据 寄存 器 的 内 容 可 以 用 МОУ 指令 来 清除 。 
2) 每 个 脉冲 的 占 空 比 为 50% 。 所 设 定 的 脉冲 数 发 生 完毕 ， 标 志 M8029 置 ОМ; ЖҮЗЕ 
不 执行 此 指令 ，M8029 复位 ， 停 止 输出 脉冲 。 
3) 程序 中 PLSY 指令 只 能 用 一 次 。 
5.7.8 脉 宽 调制 输出 (PWM) 
脉 宽 调制 输出 指令 的 助 记 符 与 功能 见 表 5-39， 格 式 如 图 5-98 所 示 。 
35-39 ” 脉 宽 调制 输出 指令 
操作 数 


助 记 符 功 能 程序 步 数 
(S1. ) (S2. ) (D. ) 





























PWM (ЕМС58)) 输出 设 定 占 空 比 的 脉冲 К,Н,КаХ,КпҮ,КаМ,Киа5,Т7,С,О,У,2 Y(Y0,Y1) PWM,7 步 


А011 
ҮН р10 KsD Үй00 


ЖІ 5-98 PWM 指令 
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说 明 : 

1) PWM 是 按 指 定 脉冲 宽度 、 脉 冲 周期 ,产生 脉 宽 可 调 脉冲 输出 的 指令 。 操 作 数 中 的 
(S2. ) 为 所 设 定 的 脉冲 周期 (ms) 7 =1 ~32767ms, (S1.) 为 设 定 的 脉 宽 (ms) і-0- 
32767ms， 但 必须 (51.) < (52) 目标 (D.) 为 指定 输出 脉冲 的 元 件 ， 只 有 Y0. Y1 有 
效 。 图 5-98 中 ， 当 X11 接 通 ， 产 生 以 50ms 为 周期 以 D10 值 为 脉 宽 的 脉冲 串 送 Y0。 当 D10 的 
数值 由 0 ~50 变化 时 ， 则 由 目标 元 件 Y0 输出 的 脉冲 占 空 比 (51) / (52) 为 0~100%。 当 
D10 的 数值 超过 50 时 ， 程 序 出 错 。 此 指令 为 16 位 指令 。 

2) PWM 只 适用 于 晶体 管 输出 型 РІС. 

5.7.9 可 调 速 脉冲 输出 (PLSR) 
可 调 速 脉冲 输出 指令 的 助 记 符 与 功能 见 表 5-40， 格 式 如 图 5-99 所 示 。 





表 5-40 可 调 速 脉冲 输出 指令 





























. 操作 数 f 
助 记 符 功 能 程序 步 数 
(S1. ) | (82.) | (S3. ) (D. ) 
对 所 指定 的 最 高 频率 进行 加 | K, H, Ках, КаҮ, Кам, 
PLSR(FNC59) OPAN Y(Y0,Y1) | PLSR,9 2 DPLSR,17 步 
速 减速 脉冲 输出 KnS,T,C,D,V,Z 
(S1.) (82.) (83. ) (D.) 


КО 
LSE k500 р0 К3800 т000 





Р 5-99 РІЅВ 指令 


说 明 : 

1) PLSR 是 带 加 速 、 减 速 功能 的 定 尺 二 传递 用 的 脉冲 输出 指令 。 对 所 指定 的 最 高 频率 
进行 定 加 速 ， 在 达到 所 指定 的 输出 脉冲 数 后 ， 进 行 定 减速 。 指 令 的 操作 数 的 内 容 如 下 : 
(S1. ) 为 最 高 频率 (Hz) ， 设 置 范 围 为 10 ~20000Hz, L 10 的 倍数 为 单位 ， 最 高 频率 中 指 
定 值 的 1⁄10 可 作为 减速 的 一 次 变速 量 (频率 )。 如 采 此 指令 用 于 步 进 电 动机 的 控制 ， 此 频 
率 应 设 定 在 其 不 失调 的 范围 内 。(S2. ) 为 总 输出 的 脉冲 数 ， 对 16 位 ， 脉 冲 数 设 定 为 110 ~ 
32767; 对 32 位 ， 脉 冲 设 定 为 110 ~ 2147483647。 设 定 不 满 110 值 时 ， 脉 冲 不 能 正常 输出 。 
(S3. ) 为 加 减速 度 时 间 (ms), PÆ 5000ms 以 下 ， 加 减 数 的 变速 次 数 (БОК) 为 10 次 。 
(D. ) 为 脉冲 输出 ， 只 能 指定 YO 和 YL， 必须 为 晶体 管 输出 。 

图 5-97 的 意义 为 执行 PLSR 指令 以 最 高 500Hz 的 频率 、 总 输出 脉冲 数 为 DO、 以 3600ms 
的 加 减速 度 时 间 输 出 脉冲 到 YO, 

2) PLSY 及 PLSR 的 输出 YO sk ҮІ 的 脉冲 总 数 存 人 以下 特殊 数据 寄存 央 : 

YO 输出 存放 在 D8140 (下 位 ) 和 D8141 (上 位 ) ; 

ҮІ 输出 存放 在 08142 (下 位 ) 和 D8143 (上 位 )。 

3) 在 编程 时 PLSR 指令 只 能 使 用 一 次 。 
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5.8 方便 指令 (FNC60 ~ FNC69) 





方便 指令 是 为 了 在 复杂 的 程序 控制 中 使 用 最 简单 的 控制 方式 的 指令 ， 包 括 状 态 初 始 化 、 
查找 数据 、 特 殊 定时 器 、 交 蔡 输 出 、 斜 坡 信 号 等 。 
5.8.1 ”状态 初始 化 (IST) 
状态 初始 化 指令 的 助 记 符 与 功能 见 表 5-41， 格 式 如 图 5-100 所 示 。 
表 5-41 状态 初始 化 指令 
操作 数 


(S. ) (01. ) ( D2. ) 





助 记 符 




















IST(FNC60) | 设置 STL 指令 的 运行 模式 |X,Y,M,S,(8 个 连续 元 件 ) | ЕХ2М.520 ~ S499 ,FX3U:S20 ~ 5899 | IST,7 25 





М8000 
0 IST А020 520 840 


图 5-100 IST 指令 

说 明 : 

1) IST 指令 是 在 自动 控制 中 对 步 进 阶 梯 的 状态 初始 化 及 特殊 辅助 继电器 的 切换 指令 ， 
操作 数 中 各 项 的 意义 如 下 : 

源 (S. ) 为 指定 运行 模式 的 初始 输入 ， 共 8 个 连续 的 元 件 ， 其 指定 的 软 元 件 如 下 ， 设 
源 (5.) 为 X20， 则 
(S. ) +0 =X20 :手动 操作 控制 ; (S. ) +1=X21: 返 回 原 位 控制 ; 
(S. ) +2 =X22 : 单 步 操作 控制 ; (S. ) +3 = X23 :一 次 循环 控制 ; 
(S. ) +4 =X24 :自动 循环 控制 ; (S. ) +5 = X25 : 返 零 启动 ; 
(S. ) +6 = X26. 自动 操作 启动 ; (5. ) +7 = X27 :停止 。 
目标 (D1. ) 为 自动 运行 模式 中 状态 元 件 最 小 编号 。 
目标 (D2. ) 为 自动 运行 模式 中 状态 元 件 最 大 编写 。 
2) IST 指令 用 到 的 初始 状态 的 号 码 和 特殊 辅助 继电器 : 
50. 手动 操作 初始 态 ; S: REFERERS; 52. 上 自动 操作 初始 态 ; 
M8040: 禁止 转移 ;， М8041: 开始 转移 ; М8042. 启动 脉冲 ，; 
M8043: 返 零 完成 ; M8044: 检测 到 机 械 零 位; M8047: STL 监测 有 效 。 
3) IST 指令 在 编程 时 只 能 使 用 一 次 ， 且 必须 放 在 程序 的 开始 ， 即 被 控制 的 STL 指令 之 
请 勿 将 50-59, 510-519 作为 普通 的 状态 编程 。 
4) 编程 时 ， 一 般 是 先 编 好 手动 操作 程序 ， 然 后 编 返 回 原点 程序 ， 再 编 自 动 循环 的 程 
$o WSI, 一般 先 画 流 程 图 ， 再 编 梯形 图 。 以 下 用 机 械 手 例子 说 明 IST 指令 的 用 法 。 

例 5 -14 ”机械手 传送 工件 示意 图 和 面板 布置 如 图 5-101 所 示 。 图 5-101a 中 ， 机 械 手 传 
送 工件 的 过 程 为 : 将 工件 夹 紧 ， 上 升 ， 到 最 高 限 ， 右 移 ， 到 右 限 ， 下 降 到 最 低位 ， 放 松 工 
件 ， 上 升 ， 到 最 高 限 ， 左 移 ， 到 左 限 ， 下 降 到 最 低位 回 到 原点 。 试 用 IST 指令 编写 梯形 图 。 


Е; 
人 一 
о 
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左 移 限 位 。 X004 


左 移 Ү004 











右 移 Y003 i 
U 右 移 限 位 X003 кш А (рев 
и 上 限 位 X002 
EF EA 
el | и 下 限 位 1 Y002 
и X001 
Y001 OFF 
о а) 机 械 手动 作 原 理 图 

















Х020 X024 


ЖЖ ”放松 


X006 X007 启动 X026 


fF ЖЖ 


X011 X012 停止 X027 





b) 面 板 布 署 
图 5-101 ”机械手 传送 工件 示意 图 








用 IST 指令 编写 梯形 图 时 ， 要 注意 使 用 与 IST 指令 有 关 的 8 个 控制 运行 模式 的 连续 元 
件 ， 本 例 中 是 从 X20 ~ X27 ， 每 个 元 件 的 控制 作用 必须 清楚 ， 而 且 要 用 到 相应 的 初始 状态 元 
件 号 码 和 一 些 特 殊 的 辅助 继电器 。 

所 编 的 程序 如 图 5-102 所 示 。 

图 中 第 7 步 为 机 械 霉 点 检查 ， 当 机 械 手 位 于 最 上 端 和 最 左 端 时 ，M8044 置 1。 

第 12 步 为 IST 指令 ， 它 必须 置 于 S 元 件 之 前 。 

第 20 ~35 步 为 手动 程序 ; 第 39 ~59 步 为 返回 零点 程序 ; 第 62 ~ 114 步 为 自动 操作 
程序 。 

其 中 ， 当 X20 闭合 时 ， 会 令 S0 置 1， 执 行 手 动 程序 。 当 X21 闭合 时 , 会 令 51 81, M 
行 返回 零点 程序 。 当 X24 闭合 时 ， 会 令 S2 置 1， 执 行 自 动 操 作 程序 。 

第 62 步 中 ， 当 X2 X4 同时 闭合 时 ， 即 机 械 手 在 原点 ，M8044 线圈 得 电 ，M8044 77 
触 点 闭合 。 当 执行 自动 操作 程序 的 控制 旋钮 X24 及 X26 同时 置 1 时 ， 开 始 转移 功能 的 特殊 
继电器 M8041 触 点 才 闭 合 ， 此 时 会 令 S20 置 1， 从 而 开始 自动 操作 程序 。 

当 执 行 自动 操作 程序 时 ， 如 X23 闭合 ， 则 只 执行 一 次 循环 。 
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5.8.2 ”查找 数据 (SER) 
查找 数据 指令 的 助 记 符 与 功能 见 表 5-42， 格 式 如 图 5-103 所 示 。 
R542 ”查找 数据 指令 
操作 数 




















BJ іг Ж 功 能 程序 步 数 
(S1. ) (S2. ) (D. ) n 
查找 数据 栈 中 指 K,H,D,16 М, 
SER |. 、 KnX, KnY, KnM, KnS | KnX,KnY,KnM,KnS |KnY,KnM, SER(P),9 步 
定数 据 的 位 置 , 生 п-256 
(FNC61)| ~ . T,C,D， T,C,D,V,Z,K,H KnS,T,C,D | DSER( P) ,17 步 
成 统计 表 32 位 ,n=128 
(S1.) (652.) (D.) n 


5010 
0 SER 0100 pÜ ІШІ КІШ 


Р 5-103 SER 指令 





说 明 ; 

1) ЗЕН 是 对 相同 数据 及 其 最 大 值 、 最 小 值 检 索 的 指令 。 它 的 意义 为 从 确定 的 数据 栈 
其 首 址 为 (S1. ) ， 图 5-103 中 为 100; 长 度 为 n， 图 中 为 K10) +, 查找 (S2. ) (图 中 为 
DO) 所 指定 的 数据 ， 查 找 的 结 采 存放 在 目标 (р. ) (图 中 为 D10) 为 首 址 的 5 个 连续 的 元 
(Fh, HHR, 

(D. ) 一 一 存放 查找 数据 (S2. ) 在 数据 堆栈 中 出 现 的 次 数 ; 

(D. ) +1 一 一 存放 数据 (S2. ) 在 栈 中 出 现 的 第 一 个 位 置 ; 

(D. ) +2 一 一 存放 数据 (52.) 在 栈 中 出 现 的 最 后 一 个 位 置 ; 




















(D. ) +3 一 一 数据 栈 中 最 小 值 出 现 的 位 置 (显示 最 后 一 个 最 小 值 位 置 ) ; 
(D. ) +4 一 一 数据 栈 中 最 大 值 出 现 的 位 置 (显示 最 后 一 个 最 大 值 位 置 ) 。 


2) 如 图 5-104 所 示 ， 接 通 ХО, ХІ, 、X10 ， 则 执行 的 结果 为 : 
D100 =3 D101 =0 
D102 =6 D103 =8 D104 =9 
对 于 32 位 指令 DSER， 对 应 于 图 5-105 中 的 (51. )、(S2. ) 和 (D.) 分 别 应 为 [ (Sl. ) + 
1, (51.) 1. [ 82.) +1, (S2.)] 和 [| (D.) +1, (р. ) 1. 
5.8.3 绝对 值 凸轮 控制 ( ABSD) 
绝对 值 凸 轮 控 制 指令 是 用 于 凸轮 平台 旋转 的 指令 ， 它 的 助 记 符 与 功能 见 表 5-43 ， 格 式 如 
图 5-105 所 示 。 





35-43 ”绝对 值 凸轮 控制 指令 


























поя А 操作 数 
助 记 符 功 能 程序 步 数 
(51.) (S2. ) (D. ) n 
ABSD 根据 计算 值 输 | KaX,KnY ,KnM ,KnS, Y,M,S,n 个 ғ Я АВЅр ,9 2 
=< 
(FNC62) | 出 一 组 波形 T,C,D,(8 个 一 组 ) 连续 元 件 аА DABSD,17 步 
ЛЕ 








1)ABSD 是 对 应 计数 需 的 当前 值 产生 多 个 输出 波形 的 指令 。 它 的 意义 为 根据 源 (S2. ) 
(图 5-105 中 为 计数 器 C0) 的 当前 值 ,输出 一 组 波形 。 源 (S1. ) (图 中 为 D300) 表 明 数 据 表 的 首 
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„oog 


Пу k50 р0 
Пу k43 Dl 
Dv käs һа 
Пу КЕП Dš 
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Пу k50 DB 
Dv k4 D? 
Пу kag r3 


图 5-104 执行 SER 指令 的 例子 


(51.) (62.) (D.) n 
X000 
|5 ABD 0800 cn но K4 J 


图 5-105 ABSD 指令 

址 ,长 度 为 2n(2 x K4 =8) 个 单元 ,图 中 即 0300 .D301 .D302 . 0303, 0304, D305 . D306 、D307 。 
上 升 点 数据 存 人 偶数 元 件 中 ,下 降 点 数据 存 人 奇数 元 件 中 。 当 СО 的 当前 值 等 于 第 一 组 
( D300 , D301 ) 偶数 址 单元 的 设 定 值 时 ,MO E ОМ; СО 的 当前 值 等 于 第 1 组 奇数 址 单元 的 设 
定 值 时 ,M0 置 OFF。 同 理 , 当 C0 的 当前 值 等 于 第 2 组 上 升 点 数据 0302 当前 值 时 ,M1 置 ОМ; 
当 C0 的 当前 值 等 于 下 降 点 数据 D303 当前 值 时 ,M1 E OFF; RAHE, 

2) ABSD 指令 只 能 用 一 次 , 且 数 据 表 存 放 数据 值 为 0 ~32767 。 

3 ) 图 5-106 为 ABSD 指令 应 用 的 例子 。 图 中 先 用 MOV 指令 对 D100 ~ D107 传送 数据 , 令 
СО 设 定 值 为 K100。 执 行 ABSD 指令 ,MO .M1 .M2 M3 的 ON OFF 状态 如 图 5-107 所 示 。 

4) ABSD 指令 在 执行 时 ,其 控制 触 点 必须 接 通 。 
5.8.4 增 量 式 凸 轮 顺 控 

增 量 式 凸 轮 顺 控 指 令 的 助 记 符 与 功能 见 表 5-44 ,格式 如 图 5-108 所 示 。 

R54 增 量 式 凸 轮 顺 控 指 令 






































| 操作 数 I 
HJ i $ 功 能 程序 步 数 
(51.) (S2. ) (D. ) n 
: Ках, КаҮ, 
根据 一 组 计算 值 Y,M,S,n 个 连续 
INCD (FNC63) T KaM, KnS, T, C 22 К,Н,п <64 INCD ,9 步 
顺序 输出 一 组 波形 на 元 件 


0100 


D101 


D1D2 


0108 


0104 


0105 


0106 


010" 


К100 





48 АБ р100 00 М0 КА 


М10 
М10 


А000 
88 ЕЗІ р100 D107 


ST сй 


图 5-106 ABSD 指令 的 应 用 








图 5-107 MO ~ МЗ 的 输出 波形 


(S1.) (S2.) (D.) n 


5001 
ü INCD 1801 ой МО КА 


图 $-108 INCD 指令 





说 明 : 

1) INCD 指令 又 称 为 凸轮 控制 相对 方式 指令 。 它 是 用 源 (52.) 指定 的 一 对 计数 器 (图 
5-108 FX C1, C0) 产生 n 个 输出 顺序 控制 波形 的 指令 。 数 据 表 以 源 (51. ) 的 首 址 0300 
开始 ， 连 续 存 放 n 个 (K4) 设 定数 据 及 编写。 使 计数 各 CO. СІ 的 当前 值 与 数据 表 内 容 相 比 
较 ， 输 出 对 应 波形 。 

2) ИЭ СО 的 设 定 值 必 须 大 于 数据 表 中 的 设 定 值 。 
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3) CO 存放 计数 的 当前 值 ，C1 计数 其 复位 的 次 数 ， 当 计数 器 СО 的 当前 值 与 数据 表 指 定 
单元 的 数据 相等 时 ，C0 的 当前 值 清 零 ， 而 C1 的 当前 值 加 1， 并 使 对 应 的 输出 元 件 置 OFF。 

4) СІ 的 计数 范围 为 0~n。 当 Cl 的 当前 值 等 于 n， 完 成 标志 M8029 置 ON 时 ，C1 А27 
清 零 ， 又 开始 下 一 循环 。 

5) 数据 表 存 放 数 值 的 范围 为 0 -32767, H INCD 指令 只 能 用 1 К. 


А010 


0 Пу Кай В800 
DY kal Danl 
DY КІП r302 
DY k40 D303 
к000 М8013 
21 | — t A КІПІП 


INCD WENDI М0 





А1 
99 aT Сӣ 


ВӘТ 0300 ТЕЛЕ 





END 


ІН 5-109 INCD 指令 的 应 用 例子 





6) 图 5-109 为 INCD 指令 的 应 用 例子 。 图 中 接 通 Х10, Ж K20 、K30 、K10 K40 分 别传 
送 到 D300, 0301, 0302, 、D303 。 接 通 XO, ， 脉 冲 周 
期 为 15 的 特殊 辅助 继电器 M8013 控制 Co, tin 
СО ÉY 4 ñij (Ë < D300 HF, МО 得 电 ，C1 =0, ¥ СО 
从 0 增加 到 K20 时 ，C0 当前 清 零 ，M0O ең, ІНІМ 
Cl 加 1; C0 又 开始 计数 ，MI1 得 电 。 当 CO 又 从 0 
增加 到 K30 时 ，M1 ең, СІ 等 于 2， 同 时 M2 得 


电 ; 当 C0 又 从 0 增加 到 K10 时 ，M2 失 电 ，C1 等 
于 3， 同 时 M3 得 电 。 当 CO 又 从 0 增加 到 K40 时 ， 2 >---- 


мз RE, H M029 # ОМ, сі 复位 为 0， 从 而 开始 S 一 一 一 一 
另 一 循环 。MO0 ~ МЗ 顺 控 时 序 图 如 图 5-110 所 示 。 MLA — JL 
5.8.5 示 数 定时 器 (TTMR ) 图 5-110 ”图 5-109 的 顺 控 时 序 

示 数 定时 器 指令 的 助 记 符 与 功能 见 表 5-45, Ж 
式 如 图 5-111 所 示 。 





表 5-45 示 数 定时 器 指令 














b 
b 






功 






助 记 符 






(D. ) 
D (连续 使 用 D、D +1) 


















TTMR (FNC64)| 监视 信号 作用 时 间 ,将 结果 存放 到 (D) 中 TTMR ,5 步 


148 


(D.) n 


х010 
0 THE КЕШІ КО 


图 5-111 TTMR 指令 





说 明 : 

1) TTMR 为 通过 按钮 调整 定时 需 设 定时 间 的 指令 。 它 的 意义 为 : 用 目标 (D. ) +1 
(65-11 中 为 0301) 测定 输入 按钮 (X10)ON 的 持续 时 间 ， 并 乘 以 其 中 n 指定 的 倍率 存 人 
到 目标 (р. ) (图 5-111 中 为 D300) 中 。 指 定 的 倍率 如 下 : 设 按钮 (X10)ON 的 持续 时 间 为 
TL, WI 

















n= КО T (ЖАЯ D300 的 值 ) 
п-КІ---10т (ЖАЯ D300 的 值 ) 
п-К2---100т (ЖАЯ D300 的 值 ) 
2) 当 X10 为 OFF 时 ，D301 复位 ，D300 值 不 变 。 
3) 图 5-112 为 TTMR 指令 运行 的 一 个 例子 。 例 中 按 下 X10， 则 D101 记录 按钮 按 下 的 时 
间 并 乘 以 指定 的 倍率 n， 把 它 存 到 D100 中 。 同 时 ， 在 X10 的 下 降 沿 触发 МО 并 将 D100 E% 
到 D200 中 ，D200 作为 定时 器 的 设 定 值 。 因 此 ， 只 要 改变 按钮 按 下 时 间 的 长 短 ， 就 能 改变 定 
时 需 的 设 定 值 。 








нЕ МШ ко 
рр мо 


9 |— a 2 2 2 2 2 2 2 2 2 — ——— Hu р100 р200 


21 k———_—__ O OS р100 r200 


K| 5-112 ТТМЕ 的 使 用 
5.8.6 ”特殊 定时 器 (STMR) 
特殊 定时 需 指令 的 助 记 符 与 功能 见 表 5-46 ， 格 式 如 网 5-113 所 示 。 
R546 ”特殊 定时 器 指令 























b (Е Ж 
助 记 符 J 能 程序 步 数 
(S. ) т (D. ) 
产生 延 时 断 开 定时 器 、 K,H,m=1~ | Y,M,S 连续 
STMR (FNC65) I T( TO ~ T199) Е STMR ,7 2 
脉冲 定时 需 АЕ 32767 4 个 元 件 
(5.) m (D.) 


А010 
AIME T10 К100 МО 


图 5-113 STMR 指令 
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说 明 : 

1) STMR 指令 可 以 使 指定 的 目标 元 件 (D. ) 构成 延 时 断 开 定时 器 、 脉 冲 定时 器 和 闪烁 
定时 器 。 它 的 操作 数 源 〈S. ) 为 定时 器 ，T0 ~ T199，100ms 定时 间隔 。 图 5-113 中 源 (5. ) 
为 TI10， 目 标 (D. ) X М0, ЧТІ0 延 时 10s 以 后 ， 驱 动 以 МО 为 起 始 的 4 个 连续 的 元 件 ， 
其 中 : 

M0 一 一 失 电 延 时 ，X0 接 通 ，M0 得 电 ; ХО ЖТ, ЕН 10s 后 MORE, 

M1 一 一 后 端 动作 延 时 ， 当 输入 ХО 为 ON Н, МІ 不 得 电 ; 当 ХО 为 OFF HJ, МІ 得 电 ， 
延 时 10s 后 ，M1 失 电 。 

M2 一 一 前 端 动作 延 时 ， 当 ХО 接 通 时 ，M2 瞬时 得 电 ; 延 时 10s 后 ，M2 失 电 。 

M3 一 一 前 后 端 动作 延 时 ， 当 ХО 接 通 时 ， 延 时 10s 后 ，M3 得 电 ; ` ХО 断 开 时 ， 延 时 
10s 后 M3 失 电 。 

2) 图 5-114 为 STMR 的 使 用 例子 ,图 中 MO. МІ, М2, M3 分 别 控制 YO, ҮІ, Ү2, 
ҮЗ, М ХО 接 通 或 断 开 ， 执 行 STMR 354, МО, МІ, M2. M3 的 动作 时 序 如 图 5-115 所 示 。 


А 





000 

STH TIO K100 MD 

но 

g e rr 
НІ 

10 e r 


Ма 
12 ЕБ---------:-:-:----- ҮШІ? 








М3 
14 |— n ҮйІз 


K] 5-114 STMR 的 使 用 例子 K] 5-115 МО ~ M3 的 动作 时 序 


3) 当 M3 与 STMR 指令 串 接 ，M2 、MI1 可 构成 一 内 烁 定时 器 ， 程 序 如 图 5-116 所 示 。 图 
中 按 下 X0, M2. M1 闪烁 情况 如 图 5-117 所 示 。 
4) STMR 指令 作用 的 定时 器 ， 在 其 他 电路 中 不 要 再 使 用 。 





х000 ТЕ 
ЗІНЕ ТІП КІП MÜ f 
W20 х001 х000 | | ` 
H20 
М? M2 | | | | | | 
14 FF yr 
ТІ | | | | | | 
16 e yr w 
K| 5-116 JH STMR 构成 闪烁 定时 器 ІІ 5-17 М2, МІ 构成 内 烁 电路 时 序 图 


5.8.7 ”交替 输出 (АІТ) 
交替 输出 指令 的 助 记 符 与 功能 见 表 5-47， 格 式 如 图 5-118 所 示 。 
表 5-47 交替 输出 指令 








助 记 符 2 В 











ALT( FNC66) 对 输出 元 件 状态 取 反 Y,M,S ALT(P) ,3 步 
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А010 





(15-118. АІТ 指令 


说 明 ; 

1) ALT 指令 的 意义 为 : 每 一 次 控制 触 点 从 OFF— ON 时， 目标 元 件 (D. ) 的 输出 状态 
取 反 。 此 指令 在 程序 运行 每 个 周期 均 有 效 。 

2) 图 5-119 为 ALT 指令 的 一 个 使 用 例子 ， 执 行情 况 为 : 

每 次 ХО 从 OFF 一 ON，M0 输出 状态 取 反 ; 每 次 MO 从 OFF>ON, МІ 输出 状态 取 反 ; 
次 МІ 从 OFF 一 ON，M2 输出 状态 取 反 。 其 执行 程序 的 时 序 图 如 图 5-120 所 示 。 











х000 


TP м 


Г ЕЕ sa Wapa UN ka Sisa Е 
4 опыт "i ХО 

Hl + LOT l f LT 
3 A M2 My 

T | | | | 
12 FF rm МІ 

mi [2 MESE 
14 e ë r M2 

Me 
18 БЕ-< ҮШ? 

图 5-119 ALT 指令 的 使 用 例子 Р 5-120 图 5-119 执行 的 时 序 


3) 图 5-121 为 用 ALT 指令 编写 的 闪烁 电路 ， 图 中 按 X10 之 后 ， 定 时 需 T2 的 触 点 每 隔 
1s 瞬间 断 开 和 重新 闻 合 ， 当 T2 触 点 每 次 从 OFF—ON 时 ， 输 出 Y2 交替 OFF/ON 动作 ， 产 生 


闪烁 。 


А010 Tš 
š КІШ 
М0 А011 
MÜ 


2 
ALT т002 





Mü T 
0 — 
图 5-21 АІТ 指令 编写 的 闪烁 电路 


例 5-15 试用 ALT 指令 编写 电动 机 正 反 转 控制 电路 ， 要 求 电 动机 正 转 108， 停 28， 反 转 
105, 循环 动作 。 

图 5-122a 为 VO 分配 图 ， 图 b 为 电动 机 正 反 转 控制 电路 梯形 图 。 图 中 X0 为 自动 /手动 
控制 ХО 接 通 为 手动 控制 ，X0 断 开 为 自动 控制 。 在 自动 控制 状态 下 ，Y1 得 电 ， 正 转 105, 
驱动 ALT 指令 ， 交 蔡 输 出 延 时 2s, 使 Y2 得 电 ， 反 转 108， 又 驱动 ALT 指令 ， 交 蔡 输 出 延 时 
2s， 使 Yl 得 电 ， 正 转 10s8， 如 此 循环 不 断 。 
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Х001 Х003 x000 Ү002 






Үй01 


Tš 


Х002 х003 x000 Ү001 
Ү002 








T2 





Ү001 x000 Т1 





К100 


29 





34 


a) 


39 


























b) 
图 5-122 ”电动 机 正 反 转 控制 电路 
а) IO 分配 图 b) 梯形 图 
5.8.8 和 斜坡 信号 (RAMP) 
和 斜坡 信和 号 指令 的 助 记 符 与 功能 见 表 $-48 ， 格 式 如 图 5-123 所 示 。 
表 5-48 ”斜坡 信号 指令 
Ж (Е Ж 
助 记 符 J 能 程序 步 数 
(S1. ) (S2. ) (D. ) n 
RAMP(FNC67)| 在 两 个 数值 之 间 按 斜率 产生 数值 D 两 连续 元 件 D.D+1 K,H RAMP,9 步 
(S1.) (S2.) (D.) n 


5010 
АМР ІШ р? Dš К100 


图 5-123 RAMP 指令 





说 明 : 

1) RAMP 指令 的 意义 为 将 目标 元 件 (D. ) 的 数值 从 源 (51.) 设 定 的 数值 经 过 mn KA 
描 增 加 (或 减少 ) 到 源 (52.) 设 定 的 数值 ，n 为 设 定 扫描 的 次 数 。 当 (Sl. ) < (S2. ) 
时 ， 为 增 扫 描 ; 当 (S1. ) > (5S2. ) 时 ， 为 减 扫 描 。 

2) RAMP 指令 的 例子 如 图 5-124 所 示 。X0 闭合 , 将 K20 24 D1 即 源 (S1. )，K50 送 D2 
即 源 (52. ) K100 送 03 即 目 标 元 件 (D. ) 。X1 闭合 ，D3 的 数值 从 D1 =20 起 始 ， 经 100 
次 ， 增 加 到 末 值 D2 =50。 当 前 已 执行 的 扫描 次 数 送 (D. ) +1 软 元 件 中 。 本 例 即 为 送 ІМ 
记录 执行 的 次 数 。 当 目标 (р. ) 的 当前 数值 等 于 源 (52.) 的 设 定 值 时 ， 完 成 标志 M8029 
置 1， 当 D3 值 又 回复 到 源 (51.) WREE DI 时 ， 则 重新 开始 扫描 。 








152 


5000 
Пу 长 20 р1 


DY k50 pz 


Пу K100 Dš 


ХІІ 
AMP 1 ра р k100 


МО 5002 
М0 


ІН 5-124 RAMP 指令 的 例子 


3) 在 运行 过 程 中 ， 如 指令 RAMP 的 控制 触 点 Xl 断 开 ， 则 成 为 运行 中 的 中 断 状 态 。 当 
X1 再 次 置 ON 时 ， 则 D4 内 容 被 清除 ， 又 从 Dl 开始 运行 。 使 用 RAMP 指令 时 ， 一 般 要 将 
(D. ) +1 (ШІМ) 元 件 预 先 清 零 。 

4) RAMP 指令 可 以 与 模拟 输出 相 结 合 ， 组 成 输出 缓冲 启动 /停止 指令 。 

5) RAMP 指令 可 以 与 特殊 辅助 继电器 M8026 状态 来 设 定 运 行 模式 ， 如 图 5-125 所 示 。 
当 M8026 为 OFF 时 ， 为 重复 运行 模式 ， 即 当 目 标 (D. ) 的 当前 值 等 于 源 (S2. ) HJ, HJ 
复位 并 重新 运行 ， 如 图 5-125a 所 示 。 当 M8026 为 ON 时 ， 为 运行 保持 模式 ， 即 当 (р. ) 的 
当前 值 等 于 (S2. ) 时 ,一直 保 持 其 当前 状态 ，(D. ) 和 (D +1. ) 均 保持 不 变 ， 只 有 再 次 
执行 ， 才 会 复位 并 重新 开始 。 























М8026 ЧК) < М8026 Чаир < 
В? UU В? |1 
(02) пед (02) – – 
(D1) (D3) (D1) (D3) 
Ms0290— ПП moo— L~~ 
a) b) 


ІН 5-125 RAMP 5 M8026 的 设 定 运行 摸 式 


5.8.9 ”旋转 工作 人 台 控 制 (ROTC) 
旋转 工作 人 台 控 制 指令 的 助 记 符 与 功能 见 表 5-49， 格 式 如 图 5-126 所 示 。 
表 5-49 旋转 工作 台 控 制 指令 









功 





助 记 符 能 














ROTC 


将 旋转 工作 人 台 移 动 到 指定 的 位 置 D ,3 个 连续 元 件 
(FNC68) 




















KATARI 
UTC r200 КІ Ка MD 


Р 5-126 ROTC 指令 
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说 明 : 
1) ROTC 指令 是 将 旋转 工作 台 的 工作 位 置 移动 到 指定 位 置 的 指令 。 旋 转 工 作 台 如 图 5- 
127 所 示 。 














图 5-127 旋转 工作 台 


2) ROTC 指令 中 数 ml 为 旋转 工作 台 每 旋转 一 周 编码 器 输出 的 脉冲 数 ， 或 称 圆周 分 家 
数 。m2 为 到 达 目的 位 置 时 需要 在 距 目的 位 置 1.5 倍 的 固定 位 置 间距 开始 减速 的 脉冲 数 ,或 
KE WE (SO 作为 计数 寄存 器 使 用 ， 表 示 在 “零点 ”的 当前 位 置 ，(S. ) + 1 为 相对 于 
“零点 ”的 目标 位 置 用 户 定义 ，(S. ) + 2 为 相对 于 “零点 ”的 起 动用 户 定义 ，m2<ml。 目 
标 〈D. ) 为 以 脉冲 元 件 MO 为 首 址 的 连续 8 位 元 件 ， 其 中 : 





























M0 一 一 A 相 脉 冲 信 号 ,由 检测 开关 ХО 输入 ; M1 一 一 B 相 脉 冲 信 号 ,由 ХІ ША; 
M2 一 一 0 点 检测 信号 ,由 X2 输入 ; M3 高 速 正 转 ; 

M4 一 一 低速 正 转 ; M5 一 一 停止 ; 

M6 一 一 低速 反 转 ，; M7 一 一 高 速 反 转 

MO. мІ, M2 为 预先 创建 由 输入 ХО ~ Х2 驱动 的 网 络 ， 如 图 5-128 所 示 ; M3 ~ М7 为 当 





X10 置 ON 驱动 ROTC 指令 自动 得 到 的 结 
A 相 


е xww [LL LT 
I 正 转 时 上 升 计数 信号 
To 用 X000~X002 驱 动 B 相 
MD М0--М2. (X 和 M 的 хо» — Í LJ L 
起 始 序号 可 随意 ) 


图 $-128 МО ~ M2 驱动 及 A、B 相 


3) 设 旋转 工作 台 每 旋转 一 周 ， 编 码 器 发 出 500 个 脉冲 。 工 作 台 有 10 个 位 置 (т-10, 
编号 0 ~9) ， 则 当 工 作 台 从 一 个 位 置 移 动 到 下 一 个 位 置 时 ， 编 码 器 发 出 50 个 脉冲 。 设 原点 
(5.) 编写 为 0， 则 从 编号 7 移动 到 编号 3，ROTC 指令 中 的 参数 

(S. ) +1 =D201 =50 x3 =150( 个 脉冲 ) 

(S. ) +2 = 0202 =50 х7 =350( 个 脉冲 ) 

ml = 500 

m2( 在 距 目 的 位 置 1.5 倍 的 固定 位 置 间距 开始 减速 ) = 50 х1. 5 =75( 个 脉冲 ) 
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5.8.10 ”数据 排序 (SORT) 
数据 排序 指令 的 助 记 符 与 功能 见 表 5-50， 格 式 如 图 5-129 所 示 。 
35-50 ”数据 排序 指令 























b (Е Ж 
助 记 符 功 能 程序 步 数 
(S) ml m2 (D) n 
SORT 将 定义 的 表格 中 的 数据 5 K,H š K,H SORT, 
(FNC69) | 按 所 选 定 的 列 排列 ml =1 ~32,m2=1~6 n=1~m2| 11 步 
(S) ml m2 (D) n 


5010 
ADET р100 KB КА райр K 





Р 5-129 SORT 指令 


说 明 : 

J (S) 为 数据 表 的 首 址 ，ml 为 行 数 (1 ~32), m 为 列 。 目 标 (D) 为 重新 排列 后 的 
数据 表 的 首 址 。n 为 所 选 按 此 列 数据 升序 (从 小 到 大 ) 排列 的 列 号 码 。 上 式 的 意义 为 现 有 一 
个 ml 行 xm2 列 以 D100 为 首 址 的 表 ， 重新 按 K2 列 (从 小 到 大 ) 的 数据 排列 成 ml 行 x m2 
列 以 D200 为 首 址 的 表 。 

例如 ， 原 数据 表 如 表 5-51 所 示 为 ml 行 x m2 列 排序 表 ， 现 重新 按 K2 列 (从 小 到 大 ) 
的 数据 排列 成 ml ÍF x m2 列 以 D200 为 首 址 的 表 ， 见 表 5-52, 



































4551 原 数 据 表 35-52 jz K2 列 排序 后 的 新 表 
Zl) 1 2 3 4 1 2 3 4 
Ля 身高 体重 Фі Ды 身高 体重 ЖЕ 
i D100 D105 D110 D115 А 0200 0205 0210 D215 
1 150 45 20 4 100 20 8 
д D101 D106 D111 D116 4 D201 D206 D211 D216 
2 180 50 40 1 150 45 20 
А D102 D107 D112 D117 А 0202 0207 D212 D217 
3 160 70 30 5 150 50 45 
д D103 D108 D113 D118 Й D203 D208 D213 D218 
4 100 20 8 3 160 70 30 
š D104 D109 D114 D119 š D204 D209 D214 D219 
5 150 50 45 2 180 50 40 


























执行 程序 如 图 5-130 Бол. ++ n 的 参数 变 为 K3 、K4 ， 则 按 第 3 列 、 第 4 列 重 新 排列 。 


101 





А000 


А002 
FS0T D100 


图 5-130 ”执行 程序 
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ПУ 
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Üy 
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КІ 


Ка 


k3 


КА 


ЕБ 


КІБП 


КІП 
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КІБП 


КА 


КЕП 


Кей 


К20 


КЕП 
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k4 


Ей 
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1100 
р101 
р102 
р108 
0104 
0105 
р106 
р10? 
р108 
0109 
р110 
р111 
pliz 
Dll13 
р114 
р115 

р116 

р117 

р118 

р119 

Ез 


END 
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5.9 外 部 IO 设备 指令 (FNC70 ~ ЕМС79) 


外 部 IO 设备 指令 主要 是 使 PLC 通过 最 少量 的 程序 与 外 部 接线 ， 可 以 简单 地 进行 较 复 
指令 


杂 的 控制 ， 包 括 为 了 控制 特殊 单元 和 特殊 模块 的 FROM 与 TO 指令 。 
5.9.1 十 键 输入 (TKY) 
十 键 输入 指令 的 助 记 符 与 功能 见 表 5-53 ， 格 式 如 图 5-131 所 示 。 
表 5-53 十 键 输入 指令 



































Ж E 数 | 
助 记 符 功 能 程序 步 数 
(S. ) (D1. ) (D2. ) 
TKY(FNC70) 读 与 十 进 制 数 相关 的 | X,Y,M,S 连 续 10 | KnY,KnM,KnST,C, | Y,M,S 连续 11 个 | TKY,7 步 
10 个 软 元 件 到 目标 中 个 软 元 件 D,V,Z 软 元 件 DTKY,13 JP 
(S.) (р1.) (р2.) 
X030 
| =] KY #000 20 M10 1 
图 5-131 TKY 指令 
说 明 : 
设 指令 。 


1) TKY 是 用 0 ~9 的 10 个 按键 输入 4 位 十 进 制 数 用 于 定时 器 和 计数 数据 设 定 的 
它 的 意义 是 当 控 制 触 点 (如 图 5-131 的 X30) 闭合 时 ， 将 由 源 (5.) X0 开始 的 连续 10 个 软 
元 件 输入 值 存放 到 目标 元 件 (D1. ) P, Æ (D2. ) 的 M10 为 首 址 的 10 个 软 元 件 输 出 。 
当 TKY 指令 用 于 16 位 操作 时 ，( D1. ) 所 存 的 数 的 范围 为 0 ~ 9999, 4 位 数 。 当 TKY 指令 用 
于 32 位 操作 时 ，( D1. ) 的 范围 最 大 为 8 位 数 ， 即 0 ~ 99999999, НН (рі. ) 和 (D1.) 
+1 两 连续 元 件 。 十 个 输入 键 与 PLC 的 连接 如 图 5-132 所 示 。 


WE 








图 5-132 十 个 键 与 PLC 的 连接 


2) 图 5-133 为 TKY 指令 的 使 用 情况 ， 执 行 图 $-133， 按 X2, X1, X6, X10 时 ， 则 DO 
的 当前 值 为 2168， 且 MI2、M11、M16、M18 线圈 得 电 ， 相 应 的 触 点 闭合 使 Y2 ҮІ, Y6, 
Ү10 依次 得 电 。 上 述 操作 结果 表明 当 一 个 源 (S. ) 的 软 元 件 被 置 位 ， 其 相应 的 目标 
(D2. ) 的 软 元 件 也 被 置 位 ， 直 到 另 一 源 (S. ) 的 软 元 件 操 作 时 该 目标 (D2. ) 的 软 元 件 将 
一 直 被 置 位 ， 而 目标 (D1. ) 软 元 件 则 存放 此 十 进 制 数 。 
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х020 х021 


М0 
MO 


Б-БР---------Б-ББ:-Б-Б-Б-Б-----( уроо 
Б-Б---------------------( ҮШІ 
Б-БЬЬР-БББ------Б-Б-Б-Б-Б-Б-----( ҮШ? 
Е------------------Б--Б-Б------------( ур 
Б-Р------Б-Б-Б-Б-Б:-Б----“( ури 
-Ж»БББ-Б--------Б-ББ:-Б-Б-Б-Б-Б----“ ҮЙІБ 
Е-------------------------- Үй 
Б-РББ-------Б-Б-Б-----( ҮШ” 
Б- Ы ЖОБББББ---------Б-Б:-Б-Б-----( ҮЙ 





БЕБ------------------------------- ҮЙІ? 
图 5-133 TKY 指令 的 使 用 
3) 图 5-134 表明 TKY 指令 的 另 一 次 执行 情况 。 依 次 按 下 X2, X1, X3, X0, W HEK ро 


的 当前 值 为 2130，M12 、M11 МІЗ, M10 记录 每 一 次 按键 被 接 通 的 情况 ， 其 中 (D2. ) +10, 
即 M20 为 键 检 测 输出 。 





| | 
| | 按键 检测 | | 
M20 |0) јо |9) |9 


ІН 5-134 TKY 指令 执行 情况 


5.9.2 十 六 键 输入 (НКҮ) 
十 六 键 输入 指令 的 助 记 符 与 功能 见 表 5-54， 格 式 如 图 5-135 所 示 。 
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表 5-54 十 六 键 输入 指令 


























操 E 数 
助 记 符 功 能 程序 步 数 
(5.) (D1. ) (D2. ) (D3. ) 
j Ej J Z< BË h] 2 
ЕМ 5 X Y,4 个 连续 了 T,C,D,V,Z Y,M,S, HKY ,9 步 
HKY(FNC71) | 值 相 关 的 16 个 软 元 | ，、，、， ，， 22 N" ке? СЕ 
件 到 一 个 数 4 个 连续 XX 软 元 件 软 元 件 ”| 32 位 使 用 2 个 连续 元 件 8 个 连续 元 件 DHKY ,17 步 


x004 (5.) (D1.) (D2.) (D3.) 
|= КҮ х000 Y000 р0 ND 


图 5-135 НКҮ 指令 





说 明 : 

1) HKY 是 用 十 六 键 写 人 数值 和 输入 功能 的 指令 。 它 是 通过 扫描 目标 (D1. ) 的 4 个 输 
出 (图 5-136 FX YO, Y1, Ү2, ҮЗ) 和 源 (S.) 的 4 个 输入 (X0, ХІ, X2. X3) 来 读 取 
16 个 不 同 的 软 元 件 ， 可 存储 0 ~9 的 十 进 制 数 ， 同 时 设置 其 余 6 个 标志 人 位。 目标 (D2. ) 用 
来 存储 输入 信号 ,目标 (03. ) 用 于 谈 出 所 使 用 的 
输入 的 元 件 。HKY 指令 适用 于 晶体 管 输出 的 PLC, 
其 外 部 配 线 如 图 5-136 所 示 。 

2) 前 10 个 源 元 件 (0 ~9) 中 每 一 个 直接 对 应 
的 数值 为 0 ~9。 输 入 时 如 果 源 软 元 件 被 置 位 ， 那 么 
相应 的 数值 就 被 加 到 当前 存放 在 目标 (D2. ) 的 数 
据 串 中 。 这 些 键 中 的 任何 键 被 按 下 ， 则 将 会 使 目标 
元 件 (D3. ) +7( 即 M7) 置 位 , 直到 该 键 被 松 开 为 止 。 

3) 最 后 6 个 源 元 件 (A ~F) 称 为 功能 键 ， 对 
应 位 元 件 (D3. ) +0 ~ (D3. ) +5 (ПА ~ 上 对 应 于 
МО ~ М5), jun, А SEHT, MO 为 ON; 按 D 键 
时 ，M3 X ON, MO 为 OFF。 功 能 键 中 任何 键 被 按 
下 时 将 使 目标 元 件 (D3. ) +6( 即 M6 ) 置 位 ， 直 到 该 图 5.136 HKY 指令 的 外 部 配 线 
键 被 松 开 为 止 。 

4) 当 HKY 指令 用 于 16 位 操作 时 ,目标 (D2. ) 存储 的 数 为 0 ~9999， 最 大 为 4 位 数 ; 
当 用 于 32 位 操作 时 ， 为 0 ~99999999 ， 最 大 为 8 位 数 ， 存 储 在 目标 元 件 (D2. ) 和 (D2. ) +1 
中 。 如 果 所 有 的 数 超过 允许 的 范围 ， 最 高 位 即 溢出 。 

5) 无 论 数 字 刍 或 功能 键 被 按 下 时 ， 按 键 动作 被 感知 ， 则 执行 结束 标志 (M8029) 被 置 
位 。 当 HKY 指令 不 执行 时 ， 则 (D3. ) 被 复位 ， 而 (D2. ) 数值 不 变 。 

6) 十 六 键 输入 指令 全 部 扫描 16 个 键 需 扫描 8 次 ， 时 间 较 长 ， 实 用 上 常 采 用 一 时 间 中 断 
来 加 快 16 键 输 入 信息 的 采集 ， 如 图 5-137 所 示 。 

7) 如 果 特 殊 辅 助 继 电器 M8167 被 置 位 ， 则 键 0 ~9 及 A ~ 下 将 分 别 作 为 十 六 进 制 数 0 ~ Е 
存 入 目标 软 元 件 (D2. ) 中 。 例 如, 输入 [123BF] 后 ,目标 (D2. ) 存储 了 123BF。 
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EI 



































FEND 
2 EF K8 
KY x000 Yo00 DÚ MÜ 
EF K8 
22 IRET 
ІІ 5-137 使 用 HKY 的 时 间 中 断 
5.9.3 数字 开关 (DSW) 
数字 开关 指令 的 助 记 符 与 功能 见 表 5-55， 格 式 如 图 5-138 所 示 。 
表 5-55 ”数字 开关 指令 
2 б 操 作 数 本 
助 记 符 功 能 (82) 1) 02) (а) 程序 步 数 
4 位 1 组 或 2 组 X ,an = 1,44 T,C,D,V,Z а = 1,1 个 
DSW К.Н 
数字 拨 码 设 定 值 | n=1,8 个 | Y,4 个 连续 软 元 件 n = 2,2 个 I DSW ,9 步 
(FNC72) Е Б ñ= нео 
А 连续 软 元 件 连续 软 元 件 
(S.) (D1.) (D2.) n 





5000 
0 ЕЦ А010 Үй10 pü КІ 


图 5-138 DSW 指令 
说 明 : 
1) DSW 是 输入 BCD 码 开 关 数 据 的 指令 ， 它 的 意义 为 通过 源 (5.) 的 4 个 (n=1) 或 8 
个 (n =2) 连续 软 元 件 (X10 ~ X13) 组 成 的 4 位 ВСР 码 数字 开关 ， 由 选 通 目标 (D1. ) 的 
Y10 ~ Y13 顺序 读 入 ， 作 为 BIN 值 存储 到 目标 元 件 (D2. ) 中 去 。n 为 数字 开关 的 组 数 。DSW 
常 宜 使 用 晶体 管 输出 的 PLC， 其 外 部 接线 如 图 5-139 所 示 。 当 nm =1 时 ， 使 用 一 组 拨 码 开关 输 


ІН 
ІШ 二 组 输入 
10 








0.1A、50V 二 极 管 





жс 


ТЕТІГІ? 
可 编程 控制 需 





图 5-1333 ”数字 开关 外 围 配 线 
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A; 当 n=2 时 ， 使 用 两 组 拨 码 开关 输入 。 第 一 组 连接 X10 ~ X13 的 BCD 4 位 数字 开关 的 数据 ， 
根据 Y10 ~ Y13 顺序 读 入 ， 以 BIN 值 存 人 到 目标 元 件 (D2. ) ; 第 二 组 连接 X14 ~ X17 的 BCD 4 
位 数字 开关 的 数据 ， 根 据 Y10 ~ Y13 顺序 读 和 人 ， 以 BIN 值 存 人 到 目标 元 件 (D2. ) +1 中 。 
2) DSW 指令 可 以 作为 多 重 扫 描 输 出 。 每 一 次 读 操 作 完 成 后 执行 结束 ， 标 志 M8029 被 置 位 。 
3) 当 使 用 继电器 输出 的 PLC 时 ， 可 以 使 用 图 5-140 所 示 的 程序 。 接 通 ХО, DSW 开始 工 
作 ， 一 直到 标志 M8029 被 置 位 ， 输 入 结束 。 


Х000 
SET М0 





М0 
z s рн А010 Үй10 р0 КІ 
M80239 


























ST MD 
图 5-140 ”使 用 继电器 输出 的 DSW 程序 
5.9.4 七 段 码 译 码 (SEGD) 
七 段 码 译 码 指令 的 助 记 符 与 功能 见 表 5-56， 格式 如 图 5-141 所 示 。 
表 5-56 七 段 码 译 码 指令 
n Е 操 作 数 ss 
助 记 符 功 能 (82) (Б. 程序 步 数 
oe ЕНСІЗ) 将 十 六 进 制 数 译 成 可 驱 | K,H,KnX,KnY,KnM,KnS, |KnY,KnM,KnS,T,C,D,V,Z, ез 
动 七 段 显 示 的 格式 T,C,D,V,Z ,使 用 低 4 位 高 8 位 不 变 
ШІ. (6.0 (р) | 
SEGI ІШІ К2у000 


图 5-141 SECD 指令 


说 明 : 
1) SEGD 为 驱动 1 位 七 段 译 码 显 示 的 指令 。 十 六 进 制 数 与 七 段 码 显示 的 关系 见 表 5-57。 

由 表 可 知 ， 七 段 码 显 示 中 不 用 B7， 故 B7 总 为 OFF, 

表 5-57 十 六 进 制 数 与 七 段 码 显 示 的 关系 

式 七 段 码 显 示 逻 辑 
B7 B6 | B5 | B4 | 
m... 
г” 











显示 


y 
бы 
|1 
Б 
== 






































Во 
0111 esf p f 


saf |» 
B3 
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2) SEGD 指令 的 意义 是 将 源 (5.) 的 低 4 位 指定 的 十 六 进 制 数 据 译 码 成 七 段 码 显示 的 
数据 存 人 目标 元 件 (D.) 中 ，(D. ) 的 高 8 位 不 变 。 

3) 图 5-142 是 将 源 数据 显示 为 七 段 码 数据 显示 的 程序 。 图 中 接 通 ХО, рІ = K3。 接 通 ХІ, 
X2, 执行 SEGD 指令 , 使 Y0、Y1、Y2、Y3、Y6 ОМ, 七 段 数 码 管 显示 为 3。 








ñ НБ-------::-:-:Б:::ББ::БСББ:Қ.----------- 5ЕШ рі Е2Ү000 
ІІ 5-142 SEGD 指令 的 应 用 


例 S-16 用 SEGD 指令 编写 显示 电梯 轿 厢 位 置 的 程序 

SEGD 指令 是 16 位 指令 。 用 它 可 以 方便 地 驱动 7 段 数 码 管 显示 出 1 ~9 层 电梯 的 轿 厢 位 
置 。 程 序 如 图 5-143 所 示 。 

图 中 使 用 了 编码 指令 ENCO 将 楼 层 号 码 放 在 以 ХО 为 首 址 的 16( 即 2 ) 个 位 中 。 如 果 
轿 厢 在 第 6 层 ， 其 位 置 开关 X5 闭合 ， 执 行 ENCO 指令 ， 将 以 ХО 为 首位 的 16 位 元 件 置 1 的 
最 高 位 放 在 目标 DO P, W DO 的 当前 值 为 5。 执 行 INC 指令 ，D0 的 当前 值 为 6。 再 执行 
SEGD 指令 , 使 YO、Y2、Y3、Y4、Y5 、Y6 得 电 ，7 段 数码 管 的 显示 为 6， 即 轿 厢 在 第 6 层 。 

图 5-143 只 能 显示 轿 厢 在 1 ~6 层 的 位 置 。 








АППП 
П НСОР A000 k4 


Dü 


K2Y0D0 








图 5-143 ”显示 电梯 轿 厢 位 置 的 程序 


5.9.5 W OCRE (SEGL) 
T DLL Ez W Sa > BJHJi ІНЕ 1,22 5-58, ЖКШ 5-144 所 示 。 
4255-58 ” 带 锁 存 七 段 码 显示 指令 
操 E 数 
(S. ) (D. ) n 








K,H,KnX,KnY,KnM, Y n= 0~3, 使 用 8 个 输出 | К,Н n=0~3,1 2 | SEGD, 
KnS,T,C,D,V,Z п=4 ~7, 使 用 12 个 输出 п-4-7,2% 7 步 
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CS.) 


000 
0 SEGL ІШІ Үй00 Ко 


ІН 5-144 SEGL 指令 





ЛЕ 

1) SEGL 的 意义 是 将 十 进 制 值 ( 源 S. ) 写 到 一 组 4 路 扫描 的 软 元 件 (D. ) 中 ,驱动 由 4 个 
H ВСР 译 人 码 的 七 段 码 显示 单元 组 成 的 显示 带 中 。 本 指令 最 多 可 以 带 两 组 显示 器 。 显 示 带 共 
享 选 通 脉冲 输出 信号 (D. ) +4 ~ (D. ) +7, 图 5-145 中 为 Y4 ~ Y7。 第 一 组 的 数据 由 Y0 ~ ҮЗ 
输出 ; 第 二 组 数据 由 Y10 ~ ҮІЗ 输出 。 图 5-145 为 应 用 SEGL 指令 的 外 接线 图 。 








Y000 Ү002 | Y003 |С Ү004 | Y005 | Ү006 | Ү007 ү012 ШЕ 
2 4 


应 用 SEGL 指 
DO 为 二 进 制 数 ， 经 BCD 换算， 最 大 范围 为 0 ~ 9999, 


图 5-145 


2) 当 n=0~3 F, 为 4 位 1 组 ， 
由 YO ~ ҮЗ 输出 。 当 n=4~7, 为 4 位 2 组 ，D0 m YO ~Y3 输出 ，D1 向 Y10 ~Y13 输出 。 选 
通 脉冲 信号 Y4 ~ Y7 共用 ， 按 顺序 输出 。 当 完成 4 位 数 输出 后 ， 完 成 标志 M8029 置 1。 

3) 参数 n =0 ~7， 其 选择 按 PLC 的 正 负 逮 辑 和 七 段 码 的 正 负 逻 辑 来 定 : 

ОРІС 的 正 负 逻辑 . 

对 NPN 晶体 管 输出 型 ， 

对 PNP 晶体 管 输出 型 ， 

© 选 通 脉 冲 ІРІҢ: 

当 该 信号 为 高 电 平 时 ， 数 据 被 锁 存 并 保持 ， 


令 外 接线 图 


内 部 逻辑 为 1 时 ， 输 出 为 低 电 平 ， 
内 部 逻辑 为 1 时 ， 输 出 为 高 电 平 ， 


称 为 负 逻 辑 ; 
称 为 正 逻 辑 。 


逻辑 为 1 (EZH); 


当 该 信号 为 低 电 平时 ， 数 据 被 锁 存 并 保持 ， 逻 辑 为 1 (63248). 
(3) 数据 输入 信号 逻辑 : 


当 有 效 数 据 (BCD 数据 ) 保持 高 电 平 逻辑 为 1 ( 正 逻辑 ) ; 
当 有 效 数据 (BCD 数据 ) 保持 低 电 平 逻辑 为 1 (АРН). 
O n 值 的 选取 与 选 通 逻 辑 、 数 据 人 逻辑 的 关系 见 表 5-59, 
表 5-59 п 值 的 选取 与 选 通 逻辑 、 数 据 逻 辑 的 关系 









































і 七 段 码 显示 逻辑 n 值 七 段 码 显示 逻辑 n 值 
жн 选 通 逻辑 | 数据 逻辑 | 1 组 显示 | 2 组 显示 选 通 逻辑 | 数据 逻辑 | 1 组 显示 | 2 组 显示 
E | 正 ( 高 电 平 ) | 正 (高 电 平 ) А 4 正 (高 电 平 ) | 负 ( 低 电 平 ) ) 

负 | 负 ( 低 电 平 ) | 负 ( 低 电 平 ) 负 ( 低 电 平 ) | 正 (高 电 平 ) 
E | 正 ( 高 电 平 ) | 负 ( 低 电 平 ) 正 (高 电 平 ) | 正 (高 电 平 ) 
负 | 负 ( 低 电 平 ) | 正 ( 高 电 平 ) 负 ( 低 电 平 ) | 负 ( 低 电 平 ) 
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5.9.6 方向 开关 (ARWS) 
方向 开关 指令 的 助 记 符 与 功能 见 表 5-60， 格式 如 图 5-146 所 示 。 
表 5-60 方向 开关 指令 


























k fE Ж 
助 记 符 功 能 程序 步 数 
(S. ) (D1.) (D2. ) 
通过 位 移动 方向 开 
| T,C,D.V,Z Y K,H кетте 
FNC75 四 个 连续 元 进 制 存 人 八 个 连续 元 watsa m 
( ) 的 方向 开关 输入 数据 个 连续 元 件 十 进 制 存储 个 连续 元 件 
(S.) (D1.) {D2.) n 





5001 
ARNS 5010 ІІ Ү000 KÜ 


图 5-146 ARWS 指令 


说 明 : 

1) ARWS 为 通过 方向 开关 可 以 改变 目标 (D1. ) 显示 在 4 位 七 段 数码 管 上 数值 的 指令 ， 
如 图 5-146 所 示 。 目 标 (D1. ) 为 存储 16 位 BCD (0-9999 8) 数据 ,， ІЛ (5) 是 首 
址 为 X10 的 方向 开关 。 在 该 方向 开关 中 ,每 次 按 XI10， 都 使 指定 位 的 数值 减少 ; 每 次 按 
X11 ， 都 使 指定 位 的 数值 增加 ; 每 次 按 X12， 都 使 指定 位 退位 ， 例 如 指定 位 为 10 位 ， 每 次 
Fe X12, MJ 10 一 10 一 10 一 10 一 10 ; 每 次 按 X13， 都 使 指定 位 进位 ， 例 如 指定 位 为 102 
位 ， 每 次 按 X13, IW 10°—10°—10'—10°—10°, WEI 5-147 所 示 。 

































Y005 
Y006 位 表示 用 增 
Y007 — ED 


ЕЛІ 
о <k P> miy 


各 位 的 选择 与 已 被 选择 的 位 的 数值 进行 
增 减 的 箭头 开关 (第 头 标志 开关 ) 


ІН 5-147 4 位 七 段 数 码 管 与 方向 开关 


2) 目标 (D2. ) 首 址 YO 起 的 连续 8 位 YO ~ Ү7 为 驱动 4 位 七 段 数码 管 的 输出 。 参 数 n 
取 0~3， 可 根据 表 5-59 中 的 PLC 正 负 逻辑 和 七 段 码 管 的 显示 逻辑 来 选取 。 
3) 本 指令 只 适用 于 晶体 管 输出 型 PLC。 本 指令 与 РЫС 的 扫描 周期 同时 执行 ， 如 扫描 时 
间 短 ， 请 使 用 恒定 扫描 模式 ， 或 定时 中 断 ， 按 一 定时 间 间 隔 运 行 。 
5.9.7 ASCH 码 转换 (ASC) 
ASCII 码 转 换 指 令 的 助 记 符 与 功能 见 表 5-61 ， 格 式 如 图 5-148 所 示 。 
表 5-61 ASCII 码 转换 指令 























b 作 数 
助 记 符 功 能 程序 步 数 
(S) (D. ) 
将 字母 .数字 等 转换 为 相应 的 | 字母 .数字 ,一 次 能 T,C,D， 
ASC(FNC76) ee ASC,11 zF 
ASCII 码 值 转换 8 位 字符 使 用 4 个 连续 地 址 
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(S) (D) 
х000 
+ ASC ABCDEFGH 3800 J 


图 5-148 ASC 指令 





说 明 : 
1) 数字 0 ~9, 字母 A~Z 的 ASCII 码 值 见 表 5-62, 
表 5-62 数字 0 ~9， 字 母 A ~Z АЈ ASCH 码 值 (十 六 进 制 ) 






































字符 ТЕН 字符 码 值 
0 30 N 4F 
1 31 0 4F 
2 32 P 50 
3 33 Q 51 
4 34 R 52 
5 35 S 53 
6 36 T 54 
7 37 U 55 
8 38 ү 56 
9 38 w 57 

X 58 
Y 59 
Z 5А 

















2) ASC 指令 的 意义 为 : 将 源 (5) 的 最 大 8 位 数字 字母 串 转 变 为 ASCI 码 存储 在 目标 元 
件 (D. ) 中 ， 目 标 元 件 由 4 个 连续 地 址 的 元 件 组 成 。 

3) 执行 图 5-148， 当 ХО 接 通 时 ， 将 ABCDEFGH 转换 成 ASCH 码 存储 在 目标 元 件 D300 ~ 
D303 中 ， 其 低 8 位 、 高 8 位 存储 的 内 容 如 表 5-63, 


表 5-63 


目标 元 件 低 8 位 目标 元 件 高 8 位 IR 8 位 
D300 41 (A) D302 46 (F) 45 (E) 




















D301 43 (C) D303 48 (H) 47 (G) 





Д) ПЯРУН ВЛАК Е ФЕ M8161 置 位 后 ， 执 行 ASC 54, Ш Н (D. ) 只 传送 低 8 
位 ， 占 用 D300 ~ 0307 T: 8 个 与 传送 字符 相同 数目 的 元 件 ， 如 表 5-64。 














表 5-64 
目标 元 件 目标 元 件 高 8 位 低 8 位 
D300 D304 00 45 (Е) 
D301 0305 00 46 (Е) 
0302 0306 00 47 (G) 
0303 0307 00 48 (Н) 

















5) [95-149 为 ASCI 码 转 换 指 令 应 用 程序 。 图 中 ， 当 M8161 为 OFF В, f Х2, 0300 ~ 
D303 分 别 为 十 六 进 制 的 4241 、4443 4645, 4847; 当 M8161 为 ON 时 ， 按 X2 ，D300 ~ D307 
分 别 为 十 六 进 制 的 0041、0042 、0043 、0044 、004$ 0046, 、0047 0048. 





5000 5001 


х002 
Е-------------Б--:--:-:------(% ABCDEFGH 2800 


X003 
J ----------------------Б-Б-------(ЖІ )D300 D307 


图 5-149 ”ASCII 码 转 换 指令 应 用 


5.9.8 ASCH 码 打 印 (PR) 
ASCI 人 码 打印 指令 的 助 记 符 与 功能 见 表 5-65， 格 式 如 图 5-150 所 示 。 
表 5-65 ASCII 码 打 印 指令 




















f В # 数 
助 记 符 功 能 程序 步 数 
(S. ) (D. ) 
PR 将 ASCII 码 数据 输 Y 
-— 如 M8027 = OFF ,8 字 节 ,用 4 个 连续 单元 PR ,5 步 
(FNC77) | 出 到 显示 单元 使 用 10 个 连续 地 址 
如 M8027 = ON ,16 字 节 ,用 8 个 连续 单元 


(S.) (D) 


XUUU 
НВ 了 2800 Ү000 J 


图 5-150 PR 指令 





说 明 : 

1) PR 指令 的 意义 为 将 存储 在 以 源 (S. ) 为 首 址 ASCI 码 发 送 到 以 目标 (р. ) 为 首 址 
的 单元 中 去 。 例 如 源 (5. ) 0300 ~ D303 存放 着 ABCDEFGH 的 ASCH 码 ， 则 发 送 时 以 首 址 
D300 的 A 为 起 始 ， 以 H 为 结束 。 发 送 输出 到 YOR) ~ Y7( 高 位 ) 等 8 个 连续 元 件 。 目 标 
元 件 (D. ) +10( 八 进 制 ) 的 Y10 为 选 通 脉 冲 信 号 , 目标 元 件 (D. ) +11( 八 进 制 ) 的 ҮІІ 为 执 
行 标志 信号 。 发 送 的 示意 图 如 图 5-151 所 示 。 

















X000 驱 动 输入 _| 


me ooe, 


T, TO: 扫描 周期 (单位 :ms) 

Y010 选 通 脉冲 信和 号 - [L l Í! | | 

Үй АГ s a 
ІН 5-51 ASCI 码 发 送 示意 图 


2) PR 指令 只 适用 于 晶体 管 输出 型 PLC。 本 指令 与 РЫС 的 扫描 周期 (图 5-151 中 的 TO) 
同时 执行 ， 如 扫描 时 间 短 ， 请 使 用 恒定 扫描 模式 ,或 定时 中 断 ， 按 一 定时 间 间 隔 运 行 。 
5.9.9 ВЕМ 读 出 (FROM) 

从 BFM (特殊 单元 缓冲 存储 需 ) 读 出 指令 的 助 记 符 与 功能 见 表 5-66， 格式 如 图 5-152 
所 示 。 
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表 5-66 BFM 读 出 指令 








操 作 数 І 
助 记 符 功 能 程序 步 数 
ml m2 (D. ) п 
从 特殊 功能 模块 9 
FROM | | KH K,H KnY,KnM,KnS, | K,H 16 位 ,n=1~32; | FROM(P),9 步 
的 数据 缓冲 区 中 读 
(FNC78) 数据 ml =0~7 m2 =0 ~31 T,C,D,V,Z 32 位 ,n=1~16 DFROM(P),17 步 




















#000 
0 RON КІ K29 KAM КІ 


Р 5-152 FROM 指令 





说 明 : 

1) FROM 是 将 特殊 功能 模块 的 数据 缓冲 区 (BFM) 的 内 容 该 到 可 编程 序 控制 名 的 指令 。 
PLC 有 各 种 特殊 模块 ， 如 模拟 量 输入 输出 模块 、 高 速 计数 模块 、AZD 转换 和 D/A 转换 模块 
等 。 这 些 模块 都 连接 在 PLC 右 侧 的 扩展 总 线 上 ， 或 连接 到 其 他 扩展 模块 或 单元 的 右边 。 以 











ЕХ2М-48МЕ-Е5/ҮК FX2N-4AD ЕХОМ-16ЕХ FX2N-4DA FX2N-32ER FX2N-4AD-PT 
X000~X027 特殊 模块 X030 特殊 模块 X050~X067 特殊 模块 


Ү000-Ү027 ~X047 Y030~Y047 


图 5-153 PLC 的 基本 单元 与 扩展 模块 的 排列 

2) FROM 指令 的 操作 数 各 项 的 意义 : ml 为 特殊 单元 或 模块 号 ，K0 ~ K7; m2 为 特殊 单 
元 或 模块 号 的 数据 缓冲 区 首 地 址 ，K0 ~ K31; (р. ) 为 数据 写 入 的 目标 元 件 ; а 为 传送 的 点 
Ж, КІ ~ КЗ2, (КІ ~ K16 是 对 32 位 操作 的 ) Fd 5-153 的 意义 是 : 当 ХО 闭合 时 ， 从 特殊 单 
元 (模块) №. 1 的 ВЕМ#29 中 读 出 1 个 16 位 数据 传送 到 PLC 的 К4М0 中 。 
5.9.10 ВЕМ БЛ (TO) 

将 数据 从 可 编程 序 控 制 器 中 写 人 到 特殊 功能 模块 的 缓冲 区 指令 的 助 记 符 与 功能 见 表 5- 
67， 格 式 如 图 5-154 所 示 。 





表 5-67 BFM 导入 指令 








Ж E 数 
助 记 符 功 能 程序 步 数 
ml m2 (D. ) п 
TO 将 数据 写 到 特殊 功 | K.H K,H |K,H,KnX,KnY,KnM,K,H 16 位 n=1~32;| TO(P),9 步 
(FNC79) | 能 模块 的 缓冲 区 ml =0~7 |ш2-0-31| KnS,T,C,D,V,Z 32 位 n=1~16 DTO(P),17 步 
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ml m2 (S.) n 


5000 
0 0 КІ К12 ІШ КІ 


图 5-154 TO 指令 





说 明 . 

1) TO 指令 中 操作 数 ml, m2, (S.), n 的 意义 与 FROM 指令 操作 数 的 意义 相似 。 图 5- 
154 的 意义 是 : 将 源 (5. ) D0 的 16 位 一 个 数据 写 入 到 特殊 模块 No. 1 的 数据 缓冲 右 旭 2 中 。 

2) 操作 数 中 源 (S. ) 为 写 到 特殊 功能 模块 中 去 的 数据 的 首 址 。 

3) FROM 和 TO 指令 中 的 控制 触 点 为 ON 时 ， 表 示 执 行 指令 ， 进 行 数据 的 读 出 或 写 和 人 。 
当 控 制 触 点 为 OFF 时 ， 表 示 不 执行 传送 ， 传 送 地 点 的 数据 不 变化 。 
5.9.11 特殊 功能 模块 FX2N-4AD 的 使 用 

FX2N 系列 有 很 多 特殊 功能 模块 ， 如 FX2N-2AD、FX2N-4AD、FX2N-4AD-PT、FX2N- 
2DA、FX2N-4DA、FX2N-232-BD、FX2N-485-BD 等 。 本 节 只 介绍 较为 常用 的 FX2N-4AD 和 
FX2N-4DA。 

FX2N-4AD 是 一 种 具有 4 输入 通道 、 接 收 模 拟 信 和 号 并 将 其 转换 成 数字 量 (A/D) 的 模 














块 。 它 可 以 接收 的 模拟 量 范 围 为 电压 DC - 10 ~ + 10V (分 辩 率 为 SmV)、 电 流 +4-~ 
+20mA、-20 ~ +20mA (279227 20А). ЕМ FX2N 扩展 总 线 的 8 个 点 。 这 8 个 点 可 


以 分 配 成 输入 或 输出 。 它 与 主 单元 FX2N 之 间 通 过 缓冲 存储 需 交 换 数 据 。FX2N-4AD 共有 32 
个 缓冲 存储 器 ， 每 个 为 16 位 。 

1. 接线 方式 

FX2N-4AD 与 主 单元 FX2N 及 电压 、 电 流 输入 的 接线 方式 如 图 5-155 所 示 。 

2. FX2N-4AD 的 缓冲 存储 器 (BFM) 分 配 及 内 容 

FX2N-4AD 的 (BFM) 分 配 及 内 容 见 表 5-68, 


电压 输入 
-10~+10V 





图 中 “模拟 量 输入 用 双 绞 屏蔽 线 ; 
@ 当 有 电压 波动 时 ， 最 好 在 (V+) K (УІ-) 接线 端 之 
间 并 接 一 个 平滑 电容 器 (0.1-0.47рҺЕ, 25V); 
电流 的 输入 ,将 (V+) 端 及 (I+) 端 并 联 ， 另 一 输入 
@ mA (УІ-); 
DC24V 55тА 28 @ 当 有 过 多 的 电气 干扰 ,将 (FG) 端 与 FX2N-4AD 地 
(DFX2N-4AD 接地 端 与 主 单元 接地 端 接 。DC24V 电源 可 使 
用 外 部 或 主 单元 的 DC24V 电源 。 








电流 输入 
-20~+20mA 






3 级 接地 Г 
(1009 | 
Шық; === 

扩展 电线 


FX2N-4AD 
模拟 输入 模块 





ІН 5-155 FX2N4AD 的 接线 方式 
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3 5-68 FX2N-4AD 的 BFM 分 配 及 内 容 



















































































BFM 内 容 
* #0 通道 初始 化 ,默认 值 = Н0000 
х #1 通道 1 
* 把 通道 2 包含 采样 数 (1 ~4096) ,用 于 得 到 平均 结果 。 默 认 值 设 为 8, 表 示 正 常 速 
жб 通道 3 度 ,高 速 操作 可 选择 1 
* #4 ІНІН 4 
* #5 通道 1 
* #6 通道 2 些 缓冲 区 包含 采样 数 的 平均 输入 值 ,这 些 采 样 数 是 分 别 输入 在 #1 ~ #4 
* #7 通道 3 缓冲 区 中 的 通道 数据 
* #8 通道 4 
х #9 通道 1 
这 些 缓冲 区 包含 每 个 输入 通道 读 人 的 当前 值 
х #11 通道 3 
ж #12 通道 4 
#13-#14 保留 
如 设 为 0, 则 选择 正常 速度 ,15ms/ 通 默认 
РАИ | 如 设 为 1 ,出 移 择 高 速 ,6m78 通道 5 
#16-#19 保留 
* #20 复位 到 默认 值 和 预 设 。 默 认 值 =0 
x #21 禁止 调整 偏 移 .增益 值 。 默 认 值 = (0,1) 允许 
* #22 偏 移 ,增益 调整 
x #23 偏 移 值 ,默认 值 =0 
* #4 增益 值 ,默认 值 =5 ,000 
#25-98 保留 
#9 错误 状态 
#30 识别 码 K2010 
#31 禁用 
Е: 表 中 带 “* ”号 的 缓冲 器 (BFM) 可 以 用 TO 指令 写 入 ,不 带 “ * ”号 的 缓冲 器 可 以 用 FROM 指令 读 出 。 


K 5-68 中 ВЕМ#29 的 错误 状态 见 表 5-69, 


3 5-69 ВЕМ#29 的 错误 状态 


























BFM429 的 位 设备 开 (ON) 关 ( OFF) 

bl ~ b4 中 任何 一 个 为 ON 

bO :错误 如 果 b2 ~ p4 中 任何 一 个 为 ON, 所 有 通道 | 无 错误 
的 AYD 转换 停止 

авза я иии о 增益 / 偏 移 数据 正 党 
者 调整 错误 

b2 :电源 故障 DC24V 电源 故障 电源 正常 

b3 : 硬件 错误 A/D 转换 器 或 其 他 硬件 故障 硬件 正常 

b10 :数字 范围 错 数字 输出 值 小 于 -2048 或 大 于 - 2047 数字 输出 值 正 常 





bll :平均 采样 错误 


平均 采样 数 不 小 于 4097 ,或 者 不 大 于 0( 使 
用 默认 值 8) 


平均 正常 (在 1 -4096) 








b12: 偏 移 /增益 调整 禁 


Е: М-Ь7, b9, ЫЗ, 


禁止 ,BFM1 的 (bl ,b0) 设 为 (1,0) 








b15 无 定义 。 


人 允许 BFM#21 的 (bl ,b0) 设 为 (1,0) 
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3. 通道 的 选择 

FX2N-4AD 要 选择 通道 ， 对 通道 进行 初始 化 。 初 始 化 由 缓冲 需 中 4 位 十 六 进 制 
数字 日 口 口 口 口 控制 ， 从 右 到 左 第 1 位 字符 控制 通道 1 (CH1), W 4 位 字符 控制 通道 4 
(CH4) 等 。 字符 的 意义 如 下 : 

口 =0， 预 设 电 压 输 入 ( -10 ~ +10V); 口 =1， 预 设 电 流 输入 ( +4~ +20mA); 

口 =2， 预 设 电流 输入 (-20- +20mA); |І1-3, 通道 关闭 ，OFF。 

例如 H3310， 其 意义 为 选择 第 1 通道 (СНІ) 作 电 压 输入 ( -10 ~ +10V)， 选 择 第 2 通道 
(CH2) 为 电流 输入 ( +4 ~ +20mA)， 选 择 第 3 通道 (CH) 及 选择 第 4 通道 (СНА) 关闭 。 

FX2N-4AD 的 输入 电流 、 电 压 与 输出 数字 之 间 的 关系 如 图 5-156 所 示 。 对 应 于 电压 输入 
( -10 ~ +10V) ， 其 数字 输出 为 ( – 2000 ~ +2000); 对 应 于 电流 输入 ( -20 ~ +20mA), 
其 数字 输出 为 ( -1000 ~ +1000); 对 应 于 电流 输入 ( +4 ~ +20mA)， 其 数字 输出 为 (0 ~ 
+1000), 









120mA 电流 输入 


-1000 


а) b) c) 
图 5-156 ”输入 电流 、 电 压 与 输出 数字 之 间 的 关系 
а) 预 设 0 ( -10-10V) b) 预 设 1 (+4~ +20mA) с) 预 设 2 ( -20 ~ +20mA) 
4. 程序 实例 
如 将 FX2N-4AD 模块 连接 在 特殊 功能 模块 的 0 号 (КО) 人 位置， 编程 如 图 5-157 所 示 。 


М8002 


ВОМ КО k30 D4 КІ 
СМР К2010 D4 мо 
М1 

I? ü KÜ KD H3300 КІ 
Ü KD КІ КА K2 
ВОМ kū k29 КАМІ0 КІ 

М10 Май 
ROM KÜ K5 nD K 


图 5-157 FX2N-4AD 使 用 实例 


图 中 第 0 步 是 读 出 FX2N-4AD 的 识别 码 ， 它 的 识别 码 为 K2010， 放 在 BFM#30 中 。 执 行 
TO 指令 ， 将 放 在 0 号 位 置 的 特殊 功能 模块 的 BEM #30 的 内 容 写 到 D4 中 去 。 执 行 СМР Jë 
令 ， 当 K2010 与 FX2N-4AD 的 识别 码 相同 时 ，M1 置 1。 第 17 步 ， 执 行 第 一 个 TO 指令 ， 对 
通道 进行 初始 化 ,将 H3300 写 入 到 FX2N-4AD 的 BFM 加， 建立 模拟 通道 CH1 及 CH2。 执 行 
第 二 个 TO 指令 , 将 K4 写 人 BFM #1 及 妃 ,， 将 CHI 和 CH2 的 平均 采样 设 为 4。 执 行 FROM 
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指令 ， 将 FX2N-4AD 的 操作 状态 由 BFM #29 中 读 出 ， 并 输入 到 FX2N 的 К4М10, 24 BFM #29 
的 bO 为 OFF 时 ， 表 示 无 错 ， 当 b10 为 OFF 时 ， 表 示 数 字 输 入 值 正常 。 如 果 FX2N-4AD 没有 
错误 ， 将 ВЕМЯ5 和 折 采样 内 容 的 平均 值 谈 和 人 到 FX2N 主 单元 的 D0. DI 中 去 。 
5.9.12 ”特殊 功能 模块 FX2N-4DA 

FX2N-4DA 为 具有 4 输出 通道 、 接 收 数字 信号 并 转换 成 等 价 的 模拟 信号 ( 即 D/A 转换 ) 
的 特殊 功能 模块 。 对 选用 的 模拟 范围 是 电压 DC - 10 ~ + 10V (分 辨 率 5mV), 或 电流 0 ~ 
+20mA( 分 辩 率 为 20kA), 也 有 32 个 缓冲 存储 需 ( 每 个 16 位 )。 占 用 FX2N 扩展 总 线 8 个 
点 ， 这 8 个 点 可 以 是 输入 或 输出 。 

1. 接线 方式 

FX2N-4DA 与 主 单元 FX2N 的 接线 方式 如 图 5-158 所 示 。 














不 能 从 同一 个 通道 混合 | вс E омар 2115 
输出 地 (不 大 于 100Q 





FX2N4DA 


— rb i 


pres 


图 中 ORM EH h ANAA Ы; 
@) 输 出 电缆 负载 端 使 用 单 点 接地 ; 
全 如 有 电压 波动 ， 电 压 输 出 端 并 一 电容 ((0.1~0.47nF, 25V); 
(DFX2N-4DA 接地 端 与 主 单元 地 端 接 ; 
可 使 用 FX2N 的 DC24V 的 服务 电源 ; 
@ 未 用 端子 昌 不 要 与 任何 元 件 相 接 。 
图 5-158 FX2N4DA 的 接线 方式 


2. FX2N-4DA 的 缓冲 存储 器 (BFM) 分 配 及 内 容 

FX2N-4DA 的 部 分 BFM 分 配 及 内 容 见 表 5-70, #29 的 错误 状态 ЬО ~ b10 与 表 5-69 相同 。 
3. 通道 选择 

FX2N-4DA 要 选择 通道 ， 对 通道 进行 初始 化 。 初 始 化 由 缓冲 需 BFM#0 中 4 位 十 六 进 制 












































数字 日 口 口 口 口 控制 ， 从 右 到 左 第 1 位 字符 控制 表 5-70 FX2N-4DA 的 部 分 ВЕМ 
通道 1 (CH1)， 而 第 4 位 字符 控制 通道 4 (CH4) 分 配 及 内 容 
等 。 字 符 的 意义 如 下 : BFM eo 
O=0, 设置 电压 输出 ( -10 ~ +10V); #0E 渝 出 模式 选择 ,出 广 设置 H0000 
口 =1， 设 置 电流 输出 模式 ( +4 ~ +20mA); |8 [Om 的 输出 数据 
口 -2， 设 置 电 流 输出 (0 ~ +20mA); w а гын 
例如 ，H2110 的 意义 为 : 第 1 通道 (СНІ) CHA 的 输出 数据 
输出 电压 ( -10 ~ +10V); 第 2 通道 (CH2) f E ”| 数据 保持 模式 ,出 厂 设置 HO000 
出 电流 ( +4~ +20mA); 第 3 通道 (CH3) 输出 #6,#7 | 保留 
电流 ( +4~ +20mA); 第 4 通道 (СНА) 输出 电 #29 错误 状态 





识别 码 K3020 





流 (0 ~ +20mA)。 如 图 5-159 所 示 ， 模 式 0 的 数 830 
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字 输 入 范围 为 -2000 ~ 2000; 模式 1 的 数字 输入 范围 为 0 ~ 1000; 模式 2 的 数字 输入 范围 为 
0 ~ 1000. 








模式 0 电压 输出 > pg Fe 模式 1 电流 输出 РЕСІ 
-10---10У ылы +4—+20mA ”| 负载 阻抗 2509 
+20mA 














+10.235V 模拟 输出 


10 
模拟 输出 


-2000 





!) 
模式 2 电流 输出 2751. 
0--20тА 负载 阻抗 2500Q 


模拟 输出 

















+1000 





一 ~ 数字 输入 


图 5-159 ”输入 数字 与 输出 电流 、 电 压 的 关系 


4. 程序 实例 

如 将 FX2N-4DA 放 在 特殊 功能 模块 的 1 号 (КІ) 位 置 上 ， 编 程 如 图 5-160 所 示 。 

图 中 第 0 步 是 读 出 放 在 1 号 位 置 的 FX2N-4DA 的 识别 码 ， 它 的 识别 码 为 K3020， 放 到 
D4 中 。 执 行 СМР 指令 ， 将 K3020 与 D4 的 内 容 比 较 ， 当 两 者 相同 ，M1 ТИЈ, Ит ТО 
S, ， 对 通道 进行 初始 化 ,使 СНІ 和 CH2 为 电压 输出 ，CH3 为 从 +4 ~ +20mA 的 电流 输 
出 ，CH4 为 从 0 ~ +20mA 的 电流 输出 。 执 行 МОУ 指令 , 将 – 100 35 ро, +100 34 D1, 50 
送 D2, 150 送 D3。 再 执行 TO 指令 , 将 D0 一 BFM #1 ( 输 出 到 CHI1)，D1 一 BFM #2 (输出 到 
CH2), D3 一 BFM #3 (输出 到 CH3) ，D4 一 BFM #4 (输出 到 CH4) 。 执 行 FROM 指令 , Ж 
FX2N-4DA 的 操作 状态 由 BFM #29 读 出 并 输出 到 K4M10。 当 无 错 (M10 为 OFF) 及 输出 值 
正常 (M20 为 OFF) 时 ，M3 得 电 ， 再 由 M3 驱动 其 他 状态 。 


М8000 








ІН 5-160 ”FX2N-4DA 的 实例 
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(15-47 设 有 两 台 空 于 机 ， 要 求 起 动 和 停止 时 按 空 压 机 主管 道 的 压力 上 限 、 下 限 停止 和 
起 动 。 为 此 ,使 用 压力 传 感 带 与 模拟 量 特殊 模块 读 取 主管 道 压力 ， 然 后 与 预 设 的 压力 值 上 、 
下 限 进 行 比 较 ， 再 根据 比较 的 结果 去 控制 两 台 空 压 机 轮番 起 动 。 

z: YO 为 1# 空 压 机 起 动 输出 ; ҮІ 为 2# 空 压 机 起 动 输出 ; 

Y2 为 1# 空 压 机 停止 输出 ; ҮЗ 为 2# 空 压 机 停止 输出 ; 
Y4 为 报警 输出 。 
(1) 编制 程序 的 设想 ”如 图 5-161 所 示 。 
















顺序 起 动 1#,2# 空 压 
机 并 记录 起 动 顺 序 














аи 采样 压力 与 按压 力 值 驱动 空 = 
设 定 值 比较 压 机 起 动 和 运行 维持 当前 状态 








顺序 停止 
先 起 动 的 空 





SJEL 





ІН 5-161 空 压 机 程序 控制 框图 
(2) 采样 压力 的 读 取 将 空 压 机 主管 道 压力 下 限 送 D5, 将 压力 上 限 送 D6。 通 过 压力 感 


应 器 将 主管 道 压力 值 读 入 特殊 模块 FX2N-4AD 中 ， 并 将 此 压力 读 出 到 D8， 5-162 所 示 。 
图 中 使 用 了 МОУ, FROM., ТО 等 指令 








M08002 
0 Пу K120 р5 
Пу К140 DB 
M08000 
11 ü KD КО H3330 КІ 


ü KD Ка Н8000 КІ 


ЕОМ ЕП Kg 19 Kl 
图 5-62 ” 读 取 压力 


(3) 比较 压力 大 小 、 驱 动 1#、2# 空 压 机 起 动 ” 将 采样 得 到 的 压力 D8 与 下 限 压力 D5、 
上 限 压力 D6 进行 比较 。 当 D8 < 05 时 ，M20 得 电 ，1#、2# 空 压 机 起 动 ; 当 D5 < D8 < D6 HF, 
M21 得 电 ， 维 持原 运行 状态 ， 当 D8 > D6 FF, M22 得 电 ，1#、2# 空 压 机 停止 。 空 压 机 起 动 或 
停止 的 时 间 ， 间 隔 为 3min， 如 图 5-163 所 示 。 

图 5-163 中 ZCP 为 区 间 数 据 比较 指令 。 当 D8 小 于 压力 下 限 D5 M20 闭合 ， 延 时 3s, 
秒 脉冲 M8013 将 М2 置 1， 驱 动 左 移 位 指令 SFTL, 将 МІ 状态 “1” 移 人 M30, M30 得 电 ， 
驱动 Y0，1# 空 压 机 起 动工 作 。3min 后 ， 若 管道 压力 仍 低 于 压力 M20 仍 得 电 ， 此 时 ， 
T5 `; K1800 ЖЗА, fE M50 得 电 ，M4 失 电 ， 从 而 秒 脉 冲 M8013 使 M1 状态 “1” 移 人 

， 驶 动 2# 空 压 机 。 

е 将 M2 数据 写 入 D12 和 D13 利用 SFWR 指令 ,将 M2 两 次 得 电 的 数据 (ВП 1# 空 
机 起 动 运行 ，2# 空 压 机 起 动 运 行 ) A D12、D13， 如 图 5-164 所 示 。 

(5) 顺序 起 停 程 度 ” 当 压力 大 于 压力 上 限时 ， 顺 序 停 止 1#、2# 空 压 机 ， 程 序 如 图 5-165 
所 示 。 
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М8000 


ТІ х002 





K| 5-163 ЖУ Уј ЕМ 


ЮТ р11 





ПУ K1M30 р10 





ӨРМЕ р10 р11 ka 





ІН 5-64 将 M2 j A D12, D13 


当 D8 > D6 HF, M22 得 电 ， 驱 动 Т7, M8013 脉冲 使 M3 得 电 ， 从 而 执行 SFRD 指令 ,将 
D12 读 入 到 D15， 执 行 МОУ 指令 ，M15 置 1， 驱 动 Y2 ， 使 1# 空 压 机 停止 。 若 此 时 D8 仍 大 
于 D6， 则 延 时 3min，M8013 秒 脉 冲 使 M3 又 一 次 得 电 ， 再 将 D12 读 和 到 M16， 则 驱动 ҮЗ, 
使 2# 空 压 机 停止 。 

(6) 报警 电路 ”程序 如 图 5-166 所 示 。 本 报警 电路 使 用 了 特殊 辅助 继 电 各 M8049 ЖІ 
M8048 (24 M8049 被 驱动 ，S 元 件 得 电 ， 则 M8048 置 1) ， 使 用 了 ANS 指令 。 图 中 X2 为 1# 
空 压 机 故障 ，X3 为 2# 空 压 机 故障 ， 当 空 压 机 有 故障 时 ，X2 或 ХЗ 闭合 ; ХО 为 1# 空 压 机 运 
行 信 号 输入 ，X1 为 2# 空 压 机 运行 信号 输入 ， 当 空 压 机 运行 正常 时 ，X0 及 ХІ 闭合 。 故 此 ， 
图 5-166 中 第 188 步 为 空 压 机 自身 故障 报警 ， 第 197 步 为 空 压 机 起 动 故 障 报警 ， 第 209 步 为 
空 压 机 停机 故障 报警 。 
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М51 
М5 
Y003 
12 КІЗІП 
16 4: 
ТІБ 
M51 
图 5-165 ”顺序 停机 程序 
M8000 
185 FM 
a002 
188 АМЕ ТІ? k30 S300 
к008 
Үй00 Хй00 
187 ANS T18 k50 5901 
Y001 aooi 
Үй02 Х000 
209 ——n ANS T13 ЕЗІП 9302 
Үй08 А001 
— 
М8048 
221 Б------------------:-::--:-:Б-:Б-:-Б:Б-Б:-:-:-Б:-:-:-Б:-:--:-:--:-:-:--:-:--:----:-:-:--7 "ü 
х004 
223 -------------------------Б-Б:ЫС--Б-Б-Б-Б-----( ІШ 


END 





É 5-66 ”故障 报警 


5.10 ”外 部 串联 接口 设备 控制 指令 (FNC80 ~ ЕМС88) 


外 部 串联 接口 设备 控制 指令 包括 串 行 数据 传送 、 八 进 制 位 传送 、 模 拟 电 位 器 值 读 出 ， 以 
及 PID 运算 等 。 





5.10.1 串 行 数据 传送 (RS) 
串联 数据 传送 指令 的 助 记 符 与 功能 见 表 5-71， 格 式 如 图 5-167 所 示 。 
表 5-71 串联 数据 传送 指令 












RS(FNC80) 








用 于 控制 PLC ИЫН D KH,(0~256) | D | 


К,Н(0-256) RS ,9 步 


(5.) m (D.) n 


5000 
Ü Ë: 2200 К10 D500 K5 


图 5-167 RS 指令 





ЛЕ 

1) RS 为 使 用 RS-232C 或 RS-485 功能 扩展 板 及 特殊 适 配 需 的 设备 之 间 进 行 发 送 接收 串 
行 数据 的 指令 。 其 中 , W (S.). m 为 发 送 数据 的 首 址 和 点 数 ; 目标 (р. ) n 为 接收 数据 
的 首 址 和 上 点数。 发送 数据 指 可 编程 序 控制 器 向 外 部 设备 (如 个 人 计算 机 、 条 形 码 阅读 机 和 
打印 机 等 ) 传递 数据 ， 接 收 数据 指 外 部 设备 回 可 编程 序 控制 器 传递 数据 。 图 5-167 KIR, f 
从 D200 起 的 10 个 数据 发 送 到 外 部 设备 ， 以 及 将 从 外 部 设备 接收 来 的 5 个 数据 放 在 D500 开 
始 的 5 个 存储 单元 中 。 当 只 接收 而 不 发 送 时 ， 应 将 数据 发 送 点 数 m 设 为 “K0”; 当 只 发 送 而 
不 接收 时 ， 应 将 数据 接收 点 数 n 设 为 “K0”。 

2) RS 传送 的 数据 有 指定 格式 ， 此 格式 通过 特殊 数据 寄存 器 D8120 设 定 ， 其 格式 包括 数 
据 长 度 、 传 送 速度 (WERK), FEM, FAA, RRE, C&L D8120 的 位 组 合 来 决定 。 
D8120 通信 格式 的 位 及 其 意义 见 表 5-72。 

表 5-72 D8120 通信 格式 的 位 及 其 意义 

































































À r: 内 ж 
ы % А ж 0( 位 OFF) 1( 位 ON) 
b0 数据 长 7 位 8 位 
b2 ,bl 
bl (0,0): 
Һ2 i (0,1) :奇数 (ODD) 
(1,1) :偶数 (EVEN ) 
b3 停止 位 1 位 2 位 
Т b7 ,b6 ,b5 ,b4 b7 ,b6 ,b5 , b4 
Ф аж (0,0,1,1):300 (0,1,1,1):4,800 
p Кен (0,1,0,0):600 (1,0,0,0):9,600 
i (0,1,0,1):1,200 (1,0,0,1):19,200 
(0,1,1,0) :2 ,400 
b8 起 始 位 无 有 (D8124) ”初始 值 :STX(02H) 
b9 终止 符 无 有 (D8125) 初始 值 :ETX(03H) 
b11,b10 
(0,0) :无 <RS-232C 接口 > 
无 顺序 (0,1) 普 通 模式 < RS-232C 接口 > 
b10 kea (1,0) : 互 锁 模式 < RS-232C 接口 > 
ЫІ (1,1) :调制 解 调 器 模式 < RS-232C 接口 > ,RS-485 接口 
b11,b10 
计算 机 连接 通信 (0,0) :RS-485 接口 
(1,0) :RS-232C 接口 
b12 不 可 使 用 
b13 和 校 验 不 附加 附加 
b14 协议 不 使 用 使 用 
b15 控制 顺序 方式 1 方式 4 
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D8120 通信 格式 只 有 在 RS 指令 驱动 时 间 内 设置 才 有 效 ， 其 设置 一 般 用 МОУ 指令 ， 如 


图 5-168 所 示 。 


М8002 
0 





ІШ Н188Ғ )8120 ] 


(15-168 D8120 的 设置 





图 中 HI138F =001001110001111 (二 进 制 ) 。 根 据 表 5-72 知 ， 此 通信 格式 的 意义 为 : 数据 
长 度 ，8 位 ; 偶 校 验 ; 停止 位 ，2 位 ; ЖНЖ, 9600bit/s; 协议 ， 无 ; 有 起 始 符 5ТХ, ETX 等 。 
3) 在 RS 指令 中 指定 缓冲 区 时 ， 要 先 选择 是 8 位 或 16 位 模式 。8 位 或 16 位 模式 由 特殊 
辅助 继电器 M8161 来 决定 。 当 M 8161 为 OFF 时， 为 16 位 通信 模式 ， 即 传送 或 接收 的 16 位 


数据 ， 软 元 件 的 2 H 


用 软 元 件 的 低 8 位 。 


都 要 使 用 。 当 M8161 为 ON 时 ， 为 8 位 通信 模式 ， 即 发 送 或 接收 时 只 


4) 发 送 或 接收 数据 的 形式 如 图 5-169 所 示 。 图 中 M8161 XON, 是 8 位 通信 和 模式。 数据 
串 由 起 始 符 、 数 据 、 终 止 符 组 成 。 


M8000 
0 

5000 
š 


起 始 符 





3 
| srx | D200 F | D201 F | D202 F | D203 F ETX | 





M8161 
D200 КА 0500 KO 


数 据 终止 等 


图 5-169 ”发 送 或 接收 数据 的 组 成 





5) 通信 的 基本 时 序 。 通 信 方 式 有 单 工 、 半 双 工 、 全 双 工 等 。 这 里 只 介绍 半 双 工 (发 送 
与 接收 ) 通信 方式 ， 其 时 序 如 图 5-170 所 示 。 


RS 指令 驱动 ОЕҢ ОМ 


SD(TXD) 
发 送 数据 


发 送 请 求 
M8122 


发 送 待机 标志 
М8121 


RD (RXD) 
接收 数据 


接收 完成 
М8123 





| 
“= 


| 
| 
| 
If oN Nor — 9) 
| 

| 
| | OFF // 
x x ° ЕШ 
| | 
| 

数据 2 数据 4 


| 
| FX1S:2 个 扫描 周期 以 上 
| FX2N: 100hs 以 上 


L 立 收 等 待 状态 开始 





请 使 用 顺 控 程序 进行 复位 
不 复位 将 无 法 进行 下 一 次 
数据 接收 


图 5-170 DS 指令 双向 通信 


图 中 ， 先 对 RS 进行 设置 ， 并 使 之 驱动 ， 要 传送 的 数据 需 送 传送 数据 缓冲 区 。 发 送 时 发 


送 标 志 M8122 必须 为 ON。 一旦 发 送 数 据 完毕 ， 
据 ， 必 须要 有 2 ~3 个 周期 的 时 间 间 隔 。 一 旦 接收 数据 完毕 ， 


M8122 将 自动 复位 。 发 送 完毕 之 后 要 接收 数 
接收 标志 M8123 自动 置 位 ОМ, 
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要 尽快 将 接收 的 数据 从 接收 数据 缓冲 区 转移 出 去 ， 然 后 使 用 顺 控 程序 使 M8123 复位 ; 否则 ， 
无 法 进行 下 一 次 数据 接收 。 

如 果 接 收 数据 时 有 发 送 请 求 ， 则 M8122 置 ON， 待 机 标志 M8121 也 为 ON， 表 示 发 送 将 
会 延迟 ， 直 到 接收 标志 M8123 又 置 ON， 待 机 标志 M8121 置 OFF， 才 能 接收 另 一 数据 。 

发 送 接收 程序 的 一 个 例子 ， 如 图 5-171 所 示 。 图 中 第 0 步 为 使 用 8 位 数据 ， 第 3 步 为 通 
信 格 式 设 置 ，H0067 的 二 进 制 数 为 00000001100111 ， 其 格式 为 8 位 数据 ， 人 偶数， 停止 位 为 1 
位 ， 传 送 速率 为 2400bit/s 等 。 当 ХО 闭合 时 ， 激 发 RS 指令 ; 当 ХІ 闭合 时 ,将 11 个 数据 传 
送 到 D200 ~ D210， 并 使 M8122 置 位 ， 发 送 数据 ; 当 发 送 数据 完毕 时 ，M8122 将 自动 复位 。 
例如 ， 当 接收 数据 时 ， 接 收 结束 ，M8123 自动 团 合 ， 将 接收 的 数据 送 K4Y0; 当 X2 闭合 时 ， 
M8123 复位 。 


M8000 











0 FF M161 
M8002 
3 |J ho Н0087 08120 
х000 
9 jJ— í í í í í fm D200 КИ 0500 ко 
х001 
19 Е-----Б-Б--Б-Б-Б-Б:Б:Б:::--Б:Б:Б:Б:Б:.:--Б:-:-:-:------тг3 но 
MO 
әҙ OY Н0074 p200 
ÜV HDD 0801 
OY НО 0209 
ÜV Н009%4 |1709 
DV но05с 0204 
ОМ но084 0205 
OY ноода 2206 
ОМ H0028 080? 
Dy HDD 2208 
OY Н0000 p20g 
OY Н0004  D210 
SET Н8122 
48123 
CC p500 К4Ү000 
х002 
88 Ет Hl 
M89123 
END 
图 $-171 RS 的 使 用 例子 
5.10.2 并 行 八进制 位 传送 
并 行 八 进 制 位 传送 指令 的 助 记 符 与 功能 见 表 5-73， 格 式 如 图 5-172 МЖ, 
表 5-73 “并行 八进制 位 传送 指令 
f ЖА 作 数 
助 记 符 功 能 程序 步 数 
(S. ) (р. ) 
将 指定 位 的 源 数据 以 八进制 传 РКОМ(Р) ,5 >; 
PRUN( FNC81) Ее КһХ,КаМ(п =1 ~8) | КаҮ,КаМ(п =1 ~8) 
到 目标 位 DPRUN( P) ,9 25 
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XDD1 (5.) (р.) 
RUN KdX000 КАН 
х008 
RUN KAMO KdY000 
图 5-172 PRUN 指令 的 格式 
说 明 : 








1) PRUN 指令 的 意义 是 从 指定 的 源 元 件 和 目标 元 件 间 传送 数据 ， 元 件 号 以 八进制 数 为 
单位 ， 指 定 元 件 号 的 最 低位 设 为 0， 如 图 5-173 中 第 0 步 所 示 。 将 八进制 数 的 位 元 件 组 合 
K4X0 送 十 进 制 数 的 K4M0， 即 ХО ~ X7% MO ~ M7，X10 ~ X17 £ M10 ~ M17， 其 中 不 会 送 
到 М8 及 M9， 如 图 5-173 所 示 。 








八进制 数 元 件 


| 


十 进 制 数 元 件 









不 变化 
图 5-173 ”执行 图 5-172 中 第 0 步 的 情况 


2) 图 5-172 中 第 6 步 为 十 进 数 元 件 向 八 进 数 元 件 传送 的 例子 。 传 送 时 ，MO0 ~ М7 送 YO ~ 
Y7, М10-М173% Y10 ~ Y17, М8, М9 不 传送 ， 如 图 5-174 所 示 。 


不 传送 
10 进 制 数 元 件 













8 进 制 数 元 件 


图 5-174 ”执行 图 5-172 中 第 6 步 的 情况 
5.10.3 十 六 进 制 数 (HEX) 与 ASCII 码 的 转换 (ASCI) 


十 六 进 制 数 与 ASCI 码 的 转换 指令 的 助 记 符 与 功能 见 表 5-74 ， 格 式 如 图 5-175 所 示 。 
表 5-74 十 六 进 制 数 与 ASCII 码 的 转换 指令 


























кеп А Ж 作 数 | 
助 记 符 功 能 程序 步 数 
(5.) (D. ) п 
ASCI 将 十 六 进 制 数 转换 成 | К,Н,КаХ,КпҮ,КаМ, 
KnY, KnM, KnS,T,C,D 
(FNC82) | ASCII 码 KnS,T,C,D,V,Z K,H ASCI(P),7 步 
HEX 将 ASCH 码 转 换 成 十 六 | К,Н,КаХ,КаҮ,КаМ, KnY, KnM, KnS,T,C, (1-256) | НЕХ(Р),7 Ж 
( FNC83 ) | 进 制 数 Кп5,Т,С,) D,V,Z 
(5.) (0.) п 
8000 
M8181 Ü Е--------------( ШШБІ 
х020 
Е---ПНЕ D50 920 K4 





b) 


图 5-175 十 六 进 制 数 与 ASCII 码 的 转换 
а) 十 六 进 制 数 转换 成 ASCI[ 码 b) ASCII 码 转换 成 十 六 进 制 数 
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说 明 : 
1) ASCI 指令 的 意义 是 读 取 以 源 (S. ) 为 首 址 的 元 件 的 n 个 十 六 进 制 字符 ， 并 转换 成 对 
应 的 ASCH 码 ， 然 后 癌 目 标 (D. ) 指定 的 软 元 件 低 8 位 、 高 8 位 传送 。 
图 5-176 为 十 六 进 制 数 转换 成 ASCII 码 的 例子 。 
ЗІШІ 001 
aa M81651 
М0 
М0 

ІШЕ 


Б-С------бсбБББ:ББСБҚРБҚ.Ы-Б----Б:ББ:БҚ,БЬ-Б-Б----:5-:55:55:5-:--145(1 НОАВС 2200 КА 


5004 


FT D200 D400 
图 5-176 十 六 进 制 数 转换 成 ASCH 码 的 例子 








图 中 M8161 为 8 位 /16 位 操作 模式 切换 元 件 。 当 M8161 为 OFF 时 ， 按 Х2, 将 4 个 十 六 
进 制 字 符 0ABC 转换 成 对 应 的 ASCH 码 ， 回 目标 软 元 件 0200, 0201 的 低 8 位 、 高 8 位 传送 。 
程序 执行 的 结果 为 : 

D200 = 16688 = (0100 0001 0011 0000), = (H41 H30) 

D201 = 17218 = (0100 0011 0100 0010), = (H43 H42) 

5 M8161 为 ON BF, 程序 执行 的 结 末 为 : 

D200 =48 = (0011 0000), = (Н30) 

D201 =65 = (0100 0001), = ( H41) 

D202 =66 = (0100 0010), = (H42) 

D203 =67 = (0100 0011), = (H43) 

2) НЕХ 指令 是 从 源 (S.) 为 首 址 开始 读 入 nm 字 节 的 ASCH 数据 字 节 ， 并 转换 成 相应 的 
十 六 进 制 字 符 ， 然 后 存 人 目标 (р. ) 的 软 元 件 中 。 当 M8161 为 ON 时 ， 为 8 位 模式 ， 只 读 
源 元 件 的 低 8 位 字 节 ; 当 M8161 为 OFF 时 ， 为 16 位 模式 ， 读 软 元 件 的 整个 字 (高 、 低 位 字 
ге 

图 5-177 为 НЕХ 指令 的 用 法 例子 。 图 中 如 M8161 为 OFF， 按 X2， 执 行 ASCI 指令 将 8 个 
数字 字母 ОАВС0000 转换 为 АЅСП 人 码 ， 存 入 D100 ~ D103 中 ， 如 表 5-75 所 示 。 











5000 8001 
0 M3161 
М0 
ШІ 
5002 


в |— LE ПАВС0000 2110 


5003 


18 |— O  — x P “ °> Ə  — HHE rii D200 KB 


Х004 


26 上 FT р100 2300 


END 





ІІ 5-77 НЕХ 指令 用 法 
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35575 将 十 六 进 制 数 转换 为 ASCH 码 








元 件 高 位 低位 十 进 制 数 元 件 高 位 低位 十 进 制 数 
D100 H41 (А) Н30(0) 16688 D102 H30 (0) H30 (0) 12336 
D101 H43 (C) H42 (В) 17218 D103 H30 (0) H30 (0) 12336 





























Е ХЗ, ӘЛІ НЕХ 指令 ， 将 高 低 8 位 的 ASCH 码 转换 为 HEX (16 位 数据 )， 每 4 位 癌 
(D. ) 传送 ， 如 表 5-76 所 示 。 


表 5-76 将 ASCI 码 转换 十 六 进 制 数 





























元 件 传送 字符 十 进 制 数 
D200 0000 0000 0000 0000 0 
D201 0000 (0) 1010 (А) 1011 (В) 1100 (С) 2748 
5.10.4 校 验 码 (ССр) 
校 验 码 指令 的 助 记 符 与 功能 见 表 5-77， 格 式 如 图 5-178 所 示 。 
表 5-77 校 验 码 指令 
Ж 作 数 
助 记 符 JJ 能 程序 步 数 
(8. ) (D. ) п 
CCD 对 发 送 数据 的 水 平 | KnX,KnY,KnM ,KnS， KnY, KnM, KnS, K,H,D CCD ,7 >; 
(FNC84) | 校 验 进 行 检查 T,C,D T,C,D N =1 ~256 CCD(P) ,7 Æ 
(5.) (D.) п 





5010 
户 ССр р100 р0 К10 ] 


图 5-178 ССр 指令 


说 明 : 

1) 先 介绍 通信 中 校 验 的 概念 。 在 通信 的 串 行 传输 过 程 中 ， 由 于 干扰 的 存在 ， 可 能 会 使 
某 个 0 变 为 1， 或 某 个 1 变 为 0， 这 种 情况 称 为 误 码 。 发 现 传输 过 程 中 的 这 种 错误 ， 称 为 检 
错 。 最 简单 的 检 钳 方法 是 奇偶 校 验 。 奇 偶 校 验 是 在 传送 字符 的 各 位 之 外 ， 再 传送 一 位 奇 / 偶 
校 验 位 ， 采 用 奇 校 验 或 偶 校 验 。 

奇 校 验 : 所 有 传送 的 数位 〈 含 字符 的 各 数位 ) 中 ，1 的 个 数 为 奇数 。 例 如 

© 8 位 数据 中 1 的 个 数 和 为 偶数 ， 加 一 个 1， 变 为 奇数 ， 所 以 校 验 位 为 1; 

(2 8 位 数据 中 1 的 个 数 和 为 奇数 ， 加 一 个 0， 仍 为 奇数 ， 所 以 校 验 位 为 0。 

偶 校 验 : 所 有 传送 的 数位 ( 含 字 符 的 各 数位 ) 中 ，1 的 个 数 为 偶数 。 例 如 . 

© 8 位 数据 中 1 的 个 数 和 为 偶数 ， 加 一 个 0， 仍 为 偶数 ， 所 以 校 验 位 为 0; 

(2 8 位 数据 中 1 的 个 数 和 为 奇数 ， 加 一 个 1 ， 变 为 偶数 ， 所 以 校 验 位 为 1。 

2) CCD 指令 的 意义 为 对 1 F (8 位 ) 的 数据 堆栈 ， 从 其 首 址 (5.) 开始 对 整个 数据 
堆栈 求 和 ， 并 对 各 字 贡 进行 位 组 合 的 水 平 校 验 ， 将 数据 堆栈 的 总 和 放 到 目标 元 件 (D. ) 中 ， 
其 校 验 结果 存放 到 (D. ) +1 元 件 中 。 

3) 图 5-178 的 意义 为 ХОТО ii F, xf (S.) 首 址 D100 起 的 n=10 位 数据 进行 校 验 。 
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将 其 数据 总 和 放 D0， 水 平 校 验 放 D1 中 。 其 中 一 个 例子 如 图 5-179 所 示 。 图 中 ， 当 接 通 ХО 
时 ， 将 K100 SEX D100 为 首 址 的 数据 堆栈 ; 当 接 通 ХІ 时 ， 对 其 进行 数据 校 验 。 


5010 А011 








М81 61 
М10 
#000 
DY K100 D100 
DY КІ11 ІНШІ 
DY Kig D102 
DY K38 1108 
DY Е198 р104 
DY KBG р105 
DY K100 р106 
DY K35 p107 
DY ЕЗІП 1108 
DY ЕЗ D10383 
“001 


| ЕФ D100 DO K10 
图 5-179” 校 验 码 指令 的 应 用 


D 当 M8161 为 OFF 时 ,使 用 16 位 转换 模式 ， 即 传送 的 数据 位 放 在 D100 ~ D104 的 高 低 
8 位 中 ， 如 表 5-78 所 示 。 
































表 5-78 

(S.) 数据 内 容 
D100 下 K100 =01100100 
D100 上 K111 =01101111 
D101 下 K100 =01100100 
D101 上 K98 =01100010 
D102 下 K123 =01111011 
D102 上 K66 =01000010 
D103 下 K100 =01100100 
D103 上 K95 =01011111 
D104 下 K210 =11010010 
D104 上 K88 =01011000 

合计 K1091 
水 平 校 验 10000101 





Е. 如 果 1 的 个 数 为 奇数 ， 则 校 验 1， 如 果 1 的 个 数 为 偶数 ， 则 校 验 0。 
存放 在 目标 的 数据 总 和 、 水 平 校 验 值 为 
数据 总 和 DO = K1091 = H443 


| ооо 10 0 1 0 о O | 1 0 0 011011 1 





















































D1 = H85 


















































| ооо оо оо 0 1 | о 010 ото 


(©) М8161 为 ON 时 ,使 用 8 位 转换 模式 ， 即 传送 的 数据 位 放 在 0100 ~ 0109 的 低 8 位 
中 ， 如 表 5-79 所 示 。 
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表 5-79 

(S. ) 数据 内 容 
D100 K100 =01100100 
D101 K111 =01101111 
D102 K100 =01100100 
D103 K98 =01100010 
D104 K123 =01111011 
D105 K66 =01000010 
D106 K100 =01100100 
D107 K95 =01011111 
D108 K210 =11010010 
D109 K88 =01011000 
合计 K1091 

水 平 校 验 10000101 





Е. 如 果 1 的 个 数 为 奇数 ， 则 校 验 1， 如 果 1 的 个 数 为 偶数 ， 则 校 验 0。 
存放 在 目标 的 数据 总 和 与 水 平 校 验 值 为 
数据 总 和 DO = K1091 = H443 


lolololololilolololilololololili 








D1 = H85 
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5.10.5 模拟 电位 器 值 读 出 和 电位 器 刻度 读 入 (VRRD, VRSC) 
模拟 电位 器 值 读 出 和 电位 器 刻度 读 入 指令 的 助 记 符 与 功能 见 表 5-80， 格 式 如 图 5-180 
所 示 。 








35-80 ”模拟 电位 器 值 读 出 和 电位 器 刻度 读 入 指令 
操 作 数 


























кл 7 人 已 H SZ ДБ 
助 记 符 功 能 S.) D.) 程序 步 数 
VRRD 从 模拟 电位 器 的 8 个 输入 中 读 和 人 一 个 模 K,H, KnY, KnM ,KnS 
(FNC85 ) | 拟 值 电位 器 编号 0 ~7 T,C,D,V,Z VRRD(P) ,5 步 
VRSC KnY ,KnM ,KnS VRSC( P) ,5 > 
读 入 模拟 量 的 刻度 值 (0 ~ 10) К,Н,5-0-7 was Шы 
( FNC86) T,C,D,V,Z 
(5.) (D.) 
х000 
|J—— VD Ей DD mi j 
0 ESC КІ Dl 
X001 
ту Dü 
a) b) 


图 5-180 VRRD 和 VRSC 的 使 用 

说 明 : 

1) ЕХ 系列 有 模拟 量 设 定 功 能 扩充 板 ， 可 以 安装 在 基本 单元 内 。 例 如 ，FX-8AV 以 及 
FX2N-8AV-BD 等 ， 内 置 8 个 模拟 电位 器 VR0 ~ VR7 (程序 设 定 为 КО ~ K7)。 图 5-180a 中 的 
意义 是 将 源 (5. ) ЖИН ДУ Ы КО 的 模拟 值 变 换 成 8 位 二 进 制 数据 (0 ~255)， 送 到 D0, 
DO 的 当前 值 通 第 可 以 作为 定时 需 的 设 定 值 使 用 。 

2) VRSC 指令 的 意义 是 将 模拟 电位 融 的 刻度 (0-10) 以 二 进 制 数 谈 出 存 人 到 目标 中 。 
图 5-180b 是 将 КІ 的 模拟 电位 顺 刻 度 值 谈 入 存 于 D1 中 。 图 5-181 的 程序 表明 ， 当 K1 刻度 为 
0 ~ 10 中 任何 一 个 值 时 ， 用 解码 指令 DECO 选中 其 值 。 例 如 电位 器 КІ 的 刻度 值 为 7， 即 
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D1 =7， 执 行 解码 DECO 指令 ， 将 二 进 制 D1 值 解 出 ， 放 在 以 M10 为 首位 的 2 =16 位 中 。 


此 M7 为 1，Y7 得 电 。 


X000 
вс Ki Di 


x001 
ЕБ-------------------------ПЮа м №10 K4 





М0 

14 上 Үй00 
М1 

16 ЕЕ 
M2 

18 上 Үй02 
MS 

20 ЕБ------Б---:--:Б--Б.:--Б:Б:.-Б..::Б:Б:Б:ББ:БББББББ-ББББББ-:Б:--:------ 003 
M4 

22 ж —_—_—_—__— ҮйЙМ 
М5 

24 —— n n — ҮЙй05 
М6 

26 ЕБ-----Б---Б---::-.:..:.-:Б.:-:Б.::Б:ББББББББ:Б:ББББББББ---------7 7008 
М? 

26 上 ҮШ 
М8 

al s ҮйІй 
М3 

32 HT0ll 
M10 


上 YIl12 
图 5-181 VRSC 的 使 用 


例 5-18 ”图 5-182 为 读 人 电位 器 VRO ~ VR7 的 值 ， 用 于 控制 定时 器 TO ~ T7。 图 中 第 4 
~16 步 使 用 了 FOR-NEXT 指令 。 





M8000 
FF mr z 
4 ПЕ Ка 
M8000 
7 RRD KOZ D2002 
ING 2 
16 МЕХТ 
х000 
1? ото D200 
TÜ 
чы 000 
х002 
a JP D202 
T2 
27 Б-----------:----:-----------------------------“ (700 
х004 
29 Б--------------------------:-:------------(/ р204 
Т4 
EE Ji ком 
x006 
sI J í D206 


图 5-182 VRRD 的 使 用 
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5.10.6 РІШ 回路 运算 
PID 是 模拟 式 控制 系统 经 党 使 用 的 方法 。 其 中 , P 为 比例 调节 ; I 为 积分 调节 ; D 为 微分 








调节 。PID 是 用 一 个 确定 偏差 作为 校正 ， 再 用 校正 值 作 用 于 系统 ， 并 使 之 达到 目标 值 的 方法 。 
PID 是 一 种 动态 偏差 校正 系统 。PID 指令 的 助 记 符 与 功能 见 表 5-81， 格 式 如 图 5-183 所 示 。 
表 5-81 PID 指令 











助 记 符 功 能 (53) 程序 步 数 
PID(FNC88) | 根据 PID 控制 的 设 定 值 计算 出 一 个 调整 值 |D ,一 个 D ,一 个 | D ,25 个 连续 号 PID ,9 步 
(51) (82) (53) (0) 
х000 
|- ID 90 М В100 D150 J 
图 5-183 PID 指令 
说 明 . 


1) 图 5-183 F, W (51) 为 设 定 日 标 值 (SV); ІМ (52) 为 测定 现在 值 (PV); W 
(53) ~ (53) +6 为 设 定 控 制 参 数 ; 目标 (D) 为 PID 运算 后 存 人 的 数据 存储 器 。(D) 要 用 


非 断 电 保 持 型 的 。 








2) W (53) 的 参数 设 定 值 由 连续 编号 的 25 个 数据 寄存 器 组 成 ， 这 些 软 元 件 有 些 是 要 用 
MOV 指令 输入 数据 的 ， 有 些 是 内 部 操作 运算 用 的 ， 有 些 是 从 PID 运算 返回 输出 数据 的 ， 如 


表 5-82 所 示 。 
































表 5-82 
参数 (S3 ) 名 称 功能 说 Ш 数值 设置 范围 
(S3 ) 采样 时 间 Т, 读 取 系统 的 当前 值 (S2 ) 的 时 间 间 隔 1 ~32767ms 
b0:(0) , 正 动 作 ;(1) , 逆 动 作 
b1 : (0) ,当前 值 (S2) 变化 不 报警 ;(1) ,(S2 ) 变 化 
报警 
b2:(0) ,输出 (D) 变 化 不 报警 ;(1) ,(D) 变 化 报警 
(S3) +1 ЛЕТІН (АСТ) b3 :不 可 使 用 
b4:(0) ,自动 调谐 不 动作 ; (1) 执行 自 动 调谐 
b5:(0) ,无 输出 值 上 下 限 设 定 ;(1) 输 出 值 上 下 限 
设 定 
b6 ~ b15 :不 可 使 用 ( 且 b5 与 b2 不 能 同 为 ON) 
(83) +2 输入 滤波 常数 a 改变 滤波 器 效果 0 -99% 
(83) +3 比例 增益 (天 ，) 产生 一 个 比例 输出 因子 0 ~ 32767% 
(53) +4 HAYF (T, ) 积分 校正 值 达 到 比例 校正 值 的 时 间 ,0 为 无 积分 0 ~32767( x 100ms) 
(S3) +5 微分 增益 (天 ) 477% 0009. 
(53) +6 微分 时 间 (74 ) 微分 校正 值 达 到 比例 校正 值 的 时 间 , (0) 为 无 微分 | 0 ~32767( x100ms) 





(S3) +7 ~ (53) +19 


PID 运算 内 部 占用 





(53) +20 


当前 值 上 限 , 报 


用 户 定 义 的 上 限 ,一 旦 当前 值 超 过 此 值 , 报 警 


当 (S3)+1 的 bl=1 





EA 
ж 








(S3) +21 当前 值 下 限 , 报 用 户 定 义 的 下 限 , 一 旦 当前 值 超 过 此 值 ,报警 有 效 ,0 ~32767 
用 户 定义 的 上 限 , 一 旦 当前 值 超过 此 值 ,报警 
(53) +22 НИЕ ЕЕ, 302 输出 上 限 设 定 (S3 +1 的 b2 =0,b5 =1 有 效 ),0 ~ 
32767 当 (S3) +1 的 b2 =1、 
用 户 定义 的 下 限 ,一 旦 当前 值 超过 此 值 ,报警 b5 =0 有 效 
(53) +23 俞 出 值 下 限 ,报警 输出 下 限 设 定 (S3 +1 的 b2=0,b5 =1 有 效 ),0 ~ 








32767 
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( 续 ) 
参数 ( 53) 名 称 .功能 说 — HJ 数值 设置 范围 
bO = (1) ,当前 值 (32) 超 过 上 限 ;bl = (1) ,当前 值 
pA, Я (S2 ) 超 过 下 限 ; 当 (S3) +1 的 bl =1、 
(53) +24 ЕНН СА) от) ,输出 值 (S2) 超 过 上 限 ;b3 = (1) ,输出 值 |b2 =1 有 效 
(S2) 超 过 下 限 ; 











3) 采样 时 间 (T) 不 能 太 小 ，7. 必须 大 于 РІС 的 运行 周期 。 如 果 了 小 于 或 等 于 PLC 
的 运行 周期 ， 则 会 发 生 PID 运算 错误 。 一 般 的 PID 控制 7 取 0.5 ~1s， 上 自动 调谐 取 大 于 1s。 

4) PID 指令 可 同时 多 次 执行 ， 但 每 次 使 用 的 源 (53) 及 目标 (D) 不 要 相同 。PID 指 
АБН a do ~ 18010), 、 子 程序 步 进 梯形 图 、 跳 转 指 令 中 ， 但 在 这 种 
情况 下 ， 要 令 (S3) +7 ZM, WEI 5-184 所 示 。 


1610 х000 
0 DYP КО 了 107 
图 5-184 ”使 用 定时 器 中 断 的 PID 指令 


5) PID 比例 增益 (K,)， 积 分 时 间 (T) 及 微分 时 间 (Т) 的 确定 请 参阅 FX2N 编程 
手册 。 

6) 为 了 得 到 最 佳 的 PID 控制 效果 ， 最 好 使 用 自动 调谐 动能 。 当 (S3) +1 的 b4 为 ON 时 ， 
自动 调谐 开始 。 系 统 通过 自动 调节 ， 使 系统 达到 最 佳 状态 。 当 自动 调谐 开始 时 的 测定 值 到 目 
标 值 的 变化 量变 化 1⁄3 以 上 时 ， 自 动 调谐 结束 。 

7) 当 控 制 参数 的 设 定 值 或 PID 运算 中 的 数据 发 生 错 误 时 ， 则 特殊 辅助 继电器 M8067 变 
为 ON 状态 。 

例 5-19 ”使 用 FX2N-48MR 和 模拟 特殊 功能 模块 FX2N-4AD-TC 对 温度 槽 加热 的 温度 闭 
环 控制 系统 进行 PID 控制 。FX2N-4AD-TC 放 在 КО 位 置 ， 其 示意 图 如 图 5-185 所 示 。 

















温度 传感器 带 屏 蔽 的 补偿 导线 
(热电 偶 ) 












ЕХ2М-48МК 
COM 


故障 显示 
X010: HZS 
X011: PID 控 种 


ШИ | | 
ch2 


FX2N—4AD-TC 





m 
> > 





s 
Ф 


电 加 热 器 


图 5-185 温度 闭环 控制 示意 
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程序 如 图 5-186 所 示 。 


8002 
10 oy К500 
OY k70 
ПУ Ко 
Пу K2000 
ПУ Ко 
х010 
38 E S 
X011 но 
39 БЬ---->-----Б-Б-ББ-Б-Б-Б-Б----б%! 
OY К8000 
oY H0030 
Пу К1800 
Hl 
59 oy К500 
M98002 
85 Е-------------------------б( Ко Ко H3303 
M98000 
75 |F—— —_ 2 SOF K K10 D501 
Н8002 
85 RST 
х010 X011 


ШЕШІ p501 





ІН 5-186 温度 闭环 控制 梯形 图 


b500 


D512 


p515 


p532 


p533 


М0 


М1 


р510 


]511 


p502 


D510 


КІ 


КІ 


了 502 
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说 明 如 下 : 

1) 执行 第 65 步 TO 指令 ， 对 FX2N-4AD-TC 模块 进行 初始 化 ,将 H3303 送 0 号 模块 的 
BFM#0, СНІ, CH3. СНА Н, RIE CH2, ЖИЕК 型 热电 偶 (测量 温度 范围 为 100 ~ 
1200°C). 

2) 执行 第 75 > FROM 指令 ， 读 取 编 号 0 的 FX2N-4AD-TC 模块 的 BFM#10 的 当前 温度 
到 D501, 

3) PID 指令 的 (51) 为 D300，(S2) 为 D301，(S3) Æ D510, (D) 为 D502。 

4) 当初 始 脉冲 M8002 闭合 ， 将 K500 送 0500, Н FX2N-4AD-TC 模块 的 数字 与 温度 关 
系 知 目标 设 定 为 S0"C。K70 送 D512， 故 参数 设 定 (S3) +2 ЕЕЕ о =70% 。K0 送 
D515 ， 即 参数 (S3) +5 的 微分 增益 K =0， 即 本 控制 实质 为 PI 控制 。K2000 送 D532 ， 即 参 
数 (S3) +22 设 定 的 输出 上 限 为 2000， 即 2ms。K0 送 D533 ， 即 参数 (S3) +23 设 定 输 出 下 限 
为 0。 初 始 时 令 输 出 D502 HF, 

5) 当 X10 闭合 (此 时 X11 为 OFF) МО 置 1， 执行 自 动 调谐 开始 ， 将 K3000 送 D510, 
即 设 定 自动 调谐 采样 时 间 为 3s。 将 H0030 = (00000000000110000), 2% 0511, ШІ (53 +1), 
此 时 ，b0 =0， 为 正 动作 调节 ; bl =0， 无 输入 变化 量 (变化 量 = 前 次 的 值 - 当前 次 的 值 ) 
报警 ; b2 =0， 无 输出 变化 量 报警 ; b4 = 1， 执 行 自动 调谐 ，b5 =1， 上 下 限 设 定 有 效 。 将 
K1800 送 目标 D502， 设 定 目 动 调谐 用 的 输出 值 ( 即 通电 的 周期 ) 9 КІ800, BH 1800ms。 
X10 HA, МІ 被 置 位 ，PID 被 驱动 ，PID 调节 开始 。 当 МІ 闭合 ,将 D511 WIE (H0030) 
送 K2M10， 即 参数 (S3) +1 的 b4 =M14。 执 行 自动 调谐 时 当 输 出 值 为 自动 调谐 开始 时 的 测 
定 值 到 目标 值 的 变化 量变 化 1⁄3 以 上 ， 自 动 调谐 结束 。 此 时 (53-1) ММ 自动 变 为 OFF。 
当 这 一 步 达到 ，M2 被 驱动 ， 使 МІ 复位 ， 撤 除 目 动 调谐 。 

6) М ХІІ =ON, X10 = OFF， 为 通常 的 PID 控制 ， 此 时 D500, D512, 0515, D532, 
D533 的 设 定 值 不 变 。 但 由 于 M1 为 1, 将 K500 送 D510， 即 将 通常 PID 动作 的 采样 时 间 
500ms 2% 0510, 

7) 当 自 动 调谐 时 ，M3 常 开 闭合 ， 驱 动 定时 器 T246， 其 设 定 值 2s 为 ҮІ 加 热 的 周期 。 
无 论 X10 或 X11 闭合 时 ， 当 T246 小 于 0502 的 设 定 值 ， 且 M3 闭合 ，Y1 得 电 ， 接 通电 加 热 
m. М Т2462 050214, ҮІ RE; `4 T246 达到 其 设 定 值 时 ，T246 复位 ， 则 T246 又 开始 另 
一 计时 周期 ， 电 加 热 句 又 被 接 通 。 自 动 调谐 时 ，D502 =K1800, Y1 МІН 1. 85, Wro. 2s 的 周 
期 工作 。 当 非 自动 调谐 时 ，D502 的 值 由 PID 基本 运算 决定 (参见 FX2N 编程 手册 ) 。 

8) 为 了 使 PID 控制 能 有 良好 的 效果 ， 必 须 设置 恰当 的 PID 三 个 常数 (比例 增益 K,， 积 
分 时 间 7 ， 微 分 时 间 7,)， 表 5-82 列 有 其 数值 范围 。 在 PID 控制 中 ， 它 是 由 阶 旦 反应 法 自动 
设 定 的 。 

915-200 [415-187 所 示 为 某 混 凝 土 搅拌 站 的 数据 输入 部 分 梯形 图 ， 请 理解 梯形 图 中 各 指 

说 明 : 

1) 网 中 第 0 步 为 矩阵 MTR 输入 指令 ， 此 和 矩阵 为 8 хб 矩阵， 列 为 Y40 ~ Y45， 行 为 X40 ~ 
X47， 各 列 数据 分 别 存 人 МО ~ M7、M10 ~ MI17 M20 ~ М27, M30 ~ M37、M40 ~ M47. 
M50 ~ M57 |, 

2) 第 10 步 以 后 为 从 模拟 电位 器 板 读 入 及 二 进 制 除法 指令 ， 分别 从 模拟 电位 器 板 的 
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KO ~ K7 位 置 谈 和 人 数据 放 在 DO ~ D7 数据 存储 人 中 ， 再 令 各 数值 除 以 25 放 到 D11 ~ D17 中 。 


M8000 
т x040 Y040 мо Кв 
№8000 
RRD KO D0 
DIY ро K25 р10 
RRD Kl D1 
DIY DI k25 D11 
RRD К D2 
DIY Ds K25 D12 
RRD K3 D3 
DIY D3 K25 р18 
RRD K4 D4 
DIY М K25 р14 
RRD К D5 


图 5-187 (15-20 的 梯形 图 


5.11 浮 点 运算 指令 (FNC110 ~ ЕМСІ47) 


浮 点 运算 包含 二 进 制 浮 点 数 比 较 、 转 换 、 四 则 运算 、 开 方 、 三 角 函 数 和 反 三 角 孔 数 运 
算 等 。 
5.11.1 二 进 制 浮 点 数 比 较 (ECMP) 
二 进 制 浮 点 数 比较 指令 的 助 记 符 与 功能 见 表 5-83 所 示 ， 格 式 如 图 5-188 所 示 。 
表 5-83 二进制 浮 点 数 比 较 指令 











操 作 数 
助 记 符 功 В 程序 步 数 
源 (S1. ) | 源 (S2. ) 目标 (D. ) 
ECMP(FNC110) 比较 两 个 二 进 制 浮 点 数 的 大 小 K,H,D,E Y,M,S 三 个 连续 目标 位 元 件 |DECMP(P) ,13 步 














5001 
ЕСМР Pin p20 MÜ 





图 5-188 ЕСМР 指令 

说 明 : 

1) ECMP 指令 为 32 位 指令 。 其 意义 为 将 源 (51.) 与 ($2. ) 进行 二 进 制 浮 点 数 比 较 ， 
比较 的 结果 令 以 目标 (р. ) 为 首 址 的 三 个 连续 目标 位 元 件 动作 ， 即 

当 (S1. ) > (S2. ) 时 ,(D. ) 元 件 动作 ; 

当 (S1. ) =(S2. ) 时 ,(D. ) +1 元 件 动作 ; 

当 (S1. ) <(S2. ) 时 ,(D. ) +2 元 件 动作 。 
编制 ECMP 指令 时 , 通常 (S1. ) 为 定 值 ，(S2. ) 为 动 值 。 
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2) 图 5-189 为 ECMP 指令 比较 结果 的 驱动 电路 。 图 中 将 二 进 制 整数 D1 、D2 先 转换 为 二 
进 制 浮 点 数 D10 、D20 ， 再 执行 二 进 制 浮 点 数 比 较 指 令 。 


XDDD М8013 K20 
0 pE" 
OV с0 D2 
OV — KID Di 
LT D1 D10 
Li р2 020 
PECHP D10 D20 MD 
MD 
40 o ro 
М1 
42 FF ro 
М2 


图 5-189 ECMP 指令 的 应 用 


使 用 时 注意 ，D10 、D20 必须 为 二 进 制 浮 点 数 。 如 果 使 用 KK、H 常数 ， 则 程序 会 上 自动 地 
转换 为 二 进 制 浮 点 数 。 但 对 实数 ，FX3U 机 型 可 以 自动 转换 为 二 进 制 浮 点 数 ， 而 FX2N 机 型 
不 能 自动 转换 。 当 ECMP 的 控制 触 点 ХО 为 OFF FF, МО ~ M2 保持 ХО 为 OFF 前 的 状态 。 
5.11.2 ”二进制 浮 点 数 区 间 比 较 (EZCP) 

二 进 制 浮 点 数 区 间 比 较 指令 的 助 记 符 与 功能 见 表 5-84， 格 式 如 图 5-190 所 示 。 

表 5-84 ”二进制 浮 点 数 区 间 比 较 指 令 








, 操 作 数 f 
助 记 答 功能 | x | с С 
源 (S1. ) 源 (S2. ) 源 (S2. ) 目标 (D. ) 
EZCP 将 源 (S. ) 的 内 容 与 上 下 两 个 K,H ,D,E Y,M,S 三 个 连续 | DEZCP(P)， 
s М K,H,D,E K,H,D,E кете 
(FNC111) ИННА АУМ (S1. ) <° (S2. ) 目标 位 元 件 17 步 




















(81.) (S2.) (S.) (D.) 


А001 
Егср рай D30 20 ШЕ 





图 5-190 EZCP #46 


说 明 : 

1) EZCP 指令 是 32 位 指令 ， 它 的 意义 为 将 源 (50 与 二 进 制 浮 点 数 (S1. ) (S2.) 进 
行 比较 ， 比 较 的 结果 令 以 目标 (D.) 为 首 址 的 三 个 连续 目标 位 元 件 动作 ， 即 

当 (S1. ) > (S. ) 时 ,(D. ) 元 件 动作 ; 

`á(Sl.)=(S. )=<(S2. ) 时 ,(D. ) +1 元 件 动作 ; 

当 (S. ) > (82. ) 时 ,(D. ) +2 元 件 动作 。 

2) 图 5-191 为 EZCP 指令 比较 结果 的 驱动 电路 。 
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5001 
Е--------МЕ Р рар D30 р0 М3 











图 5-191 EZCP 指令 的 应 用 
使 用 时 请 设置 (S1. ) < (52. ), 使 用 K、H 常数 作为 源 数 据 时 ， 程 序 会 自动 地 将 其 转换 为 
二 进 制 浮 点 数 。 使 用 实数 时 ，FX3U 型 PLC 可 以 自动 将 实数 转换 为 二 进 制 浮 点 数 。 
5.11.3 ”二进制 浮 点 数 数据 传送 (DEMOV) 
二 进 制 浮 点 数 数据 传送 指令 只 适用 于 FX3U、FX3G 机 型 ， 其 助 记 符 及 功能 见 表 5-85, 
指令 格式 如 图 5-192 所 示 。 








表 5-85 ”二进制 浮 点 数 的 传送 指令 




















、 操 (Е 数 
助 记 符 功 能 . - 程序 步 数 
W (S.) 目标 (D. ) 
EMOV (FNC112) | 将 源 的 二 进 制 浮 点 数 传送 到 目标 D, ЖЕ D DEMOV (Р), 9 步 
#010 (5. ) (L) 
| ренот De D3D ] 


图 5-192 DEMOV 指令 

说 明 : 

1) DEMOV 是 32 位 指令 。 它 的 意义 是 : 执行 DEMOV 指令 ,将 源 二 进 制 浮 点 数 (03, 
D2) 的 数值 传送 到 目标 (D31, D30) 中 。 

2) DEMOYV 指令 可 以 传送 二 进 制 浮 点 数 D 和 实数 耻 ， 但 不 能 传送 常数 K HLH, 也 不 能 
传送 二 进 制 整数 ， 并 将 其 变 成 二 进 制 浮 点 数 。 图 5-193 中 当 ХО 闭合 ， 执 行 DEMOV 指令 ， 
将 实数 E-3. 45 传送 到 (D1, D0), (D1，D0) 为 二 进 制 浮 点 数 。 当 Xl 闭合 ， 执 行 MOV 指 
S, 将 H238 传送 到 D10, D10 是 二 进 制 整数 。 再 执行 DEMOV 指令 ， 将 010 传送 到 D20, 
D20 仍然 是 二 进 制 整数 。 当 X2 闭合 ， 执 行 FLT 指令 ， 先 将 D10 转换 为 二 进 制 浮 点 数 (D13， 
D12) ， 再 执行 DEMOYV 指令 ,将 二 进 制 浮 点 数 (D13, D12) 传送 到 (023, D22) 中 。 


R000 


0 Б--------------------------- Пшюу Е-3. 45 ІШ 
R001 
10 ру H238 D10 
ЕМГ D10 P20 
АПП2 


25 LT 010 D12 
EMOV Dl2 D22 


图 $-193 ПЕМОУ 指令 的 用 法 


-- 
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5.11.4 二 进 制 浮 点 数 与 十 进 制 浮 点 数 的 转换 (ЕВС), EBIN) 
二 进 制 浮 点 数 与 十 进 制 浮 点 数 的 转换 指令 的 助 记 符 及 功能 见 表 5-86 所 示 ， 格 式 如 
图 5-194 所 示 。 





表 5-86 二进制 浮 点 数 与 十 进 制 浮 点 数 的 转换 指令 




















b E 数 
助 记 符 功 能 程序 步 数 
源 (S. ) 目标 (D. ) 
EBCD(FNC118) 将 源 的 二 进 制 浮 点 数 转 换 为 十 进 制 浮 点 数 D D DEBCD( P) ,9 步 
ЕВІМ( ЕМСІ19) 将 源 的 十 进 制 浮 点 数 转换 为 二 进 制 浮 点 数 D D DEBIN(P),9 步 











x001 | | 
Е ЕВС) 150 D20 
x010 | 
EBIN D20 D50 
KI 5-194 EBCD, EBIN 指令 


说 明 : 

1) EBCD 与 EBIN 指令 都 是 32 位 指令 。EBCD 指令 的 意义 是 将 源 的 二 进 制 浮 点 值 转换 为 
十 进 制 浮 点 值 ， 存 入 目标 中 。EBIN 指令 的 意义 是 将 源 的 十 进 制 浮 点 值 转换 为 二 进 制 浮 点 值 ， 
存 人 目标 中 。 

2) 二 进 制 浮 点 数 已 在 FLT(FNC49 ) 指令 中 讨论 过 。 十 进 制 浮 点 数 是 利用 编号 连续 的 一 
对 数据 存储 器 处 理 的 ， 编 号 小 的 为 尾数 段 ， 编 号 大 的 为 指数 段 。 例 如 ， 当 使 用 (D1, ро) 
时 ， 十 进 制 浮 点 数 的 表示 为 : 

十 进 制 浮 点 数 = [尾数 D0] хто mpi 
其 中 , 尾数 DO = + (1000 ~9999) 或 0; 指数 Dl = -41 ~ +35, 

DO. DI 的 最 高 位 是 符号 位 。 十 进 制 浮 点 数 的 范围 为 : 最 小 绝对 值 为 1175 x10-”， 最 大 
绝对 值 为 3402 x10”, Æ PLC 内 部 的 运算 都 是 采用 二 进 制 浮 点 值 。 但 二 进 制 浮 点 值 为 不 易 判 
别 的 数值 ， 因 此 有 时 会 将 其 变 为 十 进 制 浮 点 值 ， 以 便于 外 部 设备 监测 。 

3) 图 5-194 的 转换 意义 为 : 









































二 进 制 浮 点 值 D51 D50 | 尾数 部 分 23 位 ， 指数 部 分 8 位， 符号 1 位 
执行 EBCD 指令 l 1 ”执行 EBIN 指令 
十 进 制 浮 点 值 D21 D20 | 尾数 部 分 (D20) ， 指 数 部 分 (D21) 











图 5-195 为 二 进 制 浮 点 数 与 十 进 制 浮 点 数 转 换 的 例子 。 

图 中 将 十 进 制 浮 点 数 DO x 10" -123х1077, D2 x10” =2368 х1077, D4 x 10” = C0 x 
10 “转换 为 二 进 制 浮 点 数 ， 再 进行 二 进 制 浮 点 数 区 间 比 较 。 

执行 第 4 步 , 得 32 位 的 (D11, D10) 的 二 进 制 浮 点 数 数值 为 1. 230; 

执行 第 24 步 , 得 32 位 的 (D21, D20) 的 二 进 制 浮 点 数 数值 为 2. 368 ; 

而 (D11, D10) 的 32 位 二 进 制 值 为 


192 

















1|0|1|111|0|0/0/0|1/0/1 








о [о [1 [0 [0 


















































01011 
按 FLT( FNC49 ) 指 令 所 述 , D10 的 二 进 制 浮 点 值 为 

|P s S SE SE SEK SK YUS K Таро 1208 
指数 =2° +2° +2 +2° +22 +2 +2 -127 =0 

其 他 的 二 进 制 浮 点 值 以 此 类 推 。 














11111|11111|0|0/11|1|110 

















Maiz 
П УТ СП 
СП 
R001 
4 DV К123 D0 
OV Һ-2 Di 
EBIN Т0 D10 
R002 
24 оу К23688 D2 
DV К-Э D3 
EBIN 12 D2Ü 


АППП 


5005 





二 进 制 浮 点 数 与 十 进 制 浮 点 数 转 换 的 例子 


5.11.5 一 进 制 浮 点 数 的 四 则 运算 (ЕАРр, ЕЗГВ, EMUL, EDIV) 
二 进 制 浮 点 数 的 四 则 运算 指令 的 助 记 符 与 功能 见 表 5-87， 格 式 如 图 5-196 所 示 。 


图 5-195 





























表 5-87 ”二进制 浮 点 数 的 四 则 运算 指令 
i 操 作 数 | 
助 记 符 J 能 | | _ 程序 步 数 
ICSI.) | 源 (S2. ) | Вж.) 

EADD( FNC120) 将 两 源 的 二 进 制 浮 点 值 相 加 送 目标 K,H,D,E(FX3U) D DEADD(P) ,13 > 
ESUB(FNC121) | ”将 两 源 的 二 进 制 浮 点 值 相 减 送 目标 K,H,D,E(FX3U) D DESUB( P) ,13 步 
EMUL(FNC122) | ”将 两 源 的 二 进 制 浮 点 值 相 乘 送 目标 K,H,D,E(FX3U) D DEMUL(P) ,13 步 
EDIV( FNC123) 将 两 源 的 二 进 制 浮 点 值 相 除 送 目 标 K,H,D,E(FX3U) D DEDIV(P) ,13 2 
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76 (S1.) (S2.) (D.) 
Е----------ШЫШ hi0 ра) 了 50 
х002 
Е-------------(ЕШ D10 p20 ТЕП 
&003 
CCC D10 p20 ТЕП 
х004 
Е--------------(ИУ D10 ра) ІНЕ) 
图 5-106 EADD、ESUB、EMUL、EDIV 指令 
说 明 : 


1) 二 进 制 浮 点 数 的 相 加 、 相 减 、 相 乘 、 相 除 指令 均 为 32 位 指令 ， 它 们 的 意义 为 : 

(S1. ) +(S2. ) 一 (D. ) 

(S1. ) - (S2. ) 一 (D. ) 

(S1. ) x (S2. ) 一 (D. ) 

(S1. ) + (82. ) 一 (D. ) 

图 5-196 中 的 源 及 目标 均 为 二 进 制 浮 点 数 。 当 源 为 K、H 常数 时 ,会 自动 转换 为 二 进 制 
浮 点 值 参 加 运算 。 实 数 下 只 适用 于 ЕХЗО, ЕХЗС 机 型 。 

2) 图 5-197 为 二 进 制 浮 点 数 的 相 加 、 相 减 、 相 乘 、 相 除 的 例子 。 


5000 





图 5-197 ”二 进 制 浮 点 数 的 相 加 、 相 减 、 相 乘 、 相 除 例 子 


图 中 首先 将 十 进 制 浮 点 数 567 x 10 转换 为 二 进 制 浮 点 数 ， 再 与 K345 (运算 时 自动 转 
换 为 二 进 制 浮 点 值 ) 相 加 、 相 减 、 相 乘 、 相 除 ， 得 到 二 进 制 浮 点 数 的 和 、 差 、 积 、 商 ， 最 后 
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将 其 结果 转换 为 十 进 制 浮 点 数 。 程 序 运 行 的 结 末 为 : 

和 D2=3506, D3 = -1 ШІ 3506 x107! 

2: ІМ-3393, D5= -1 ШІ 3393 x107! 

ЖІ П6-1956, 07 =0 ШІ 1956 x 10° 

È 08 =6084, D9= -2 ШІ 6084 x 10 ° 
5.11.6 ”二进制 浮 点 数 的 指数 运算 (EXP) 

二 进 制 浮 点 数 数据 的 指数 运算 指令 只 适用 于 FX3U、FX3G 机 型 ， 其 助 记 符 及 功能 见 
表 5-88， 指 令 格 式 如 图 5-198 所 示 。 


表 5-88 二进制 浮 点 数 的 指数 运算 























操 作 数 
助 记 符 功 能 - - 程序 步 数 
W (S. ) 目标 (D. ) 
өткен 将 源 的 给 定 值 作 以 。 为 底 的 р r ИЕ 
指数 运算 ， 结 果 送 目标 ak 
(5.) 上 DJ 
x001 
= НБ-------:.--:.:-.-:-::::Б:--Б:-Б------ ПЕР рій рай 


图 5-198 DEXP 指令 

说 明 : 

1) 二 进 制 浮 点 数 指数 运算 指令 DEXP 为 32 位 指令 。 源 是 以 e (е-2.71828) 为 底 的 指 
数 ， 运 算 后 将 结果 的 二 进 制 浮 点 数 送 目标 。 运 算 结 果 如 超出 2 U < (运算 结果 ) <27%); 
Е, Ш. 

2) DEXP 指令 的 程序 例子 如 图 5-199 所 示 。 











A000 
0 От Кв Dü 
LT D0 D10 
a001 
11 Н-----:-:----:О:--:.:.:::-:.:::---: -- ЕР D10 D20 
aiiz 


21 Н-----------:--::::-:-:::-:---- -ГЕР ЕЗ. 25-2 22 


ІН 5-199 ”DEXP 指令 的 程序 运行 例子 


图 5-199 F, #ëX0, 将 K8 转换 为 二 进 制 浮 点 数 。 按 X1， 执 行 DEXP 指令 运算 得 
(D21, D20) =e =2980.958。 按 X2 ， 执 行 DEXP 指令 运算 得 (023, 022) = e"? = 
1. 033034, 

5.11.7 ”二进制 浮 点 数 的 对 数 运算 (ТОСЕ, 10610) 

二 进 制 浮 点 数 数据 的 对 数 运 算 指 令 只 适用 于 FX3U、FX3G 机 型 ， 包 括 自然 对 数 和 常用 

对 数 ， 其 助 记 符 及 功能 见 表 5-89， 指 令 格 式 如 图 5-200 所 示 。 











4255-59 二进制 浮 点 数 的 对 数 运算 
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操 作 数 
助 记 符 功 能 - - 程序 步 数 
Ж (S.) 目标 (D. ) 
OG (ЕМСІ25) 将 源 的 给 定 值 作 自然 对 数 运 Б т И ВОС СВ) Gap 
算 送 到 目标 i Id 
丛 定 X 
LOG10 (FNC126) 4. ОИЕ D, ЗЕ D DLOG10 (Р), 9 步 
3. 示 





R000 








CC 


010 





(S.J) (D.) 
ро D10 


c S on ГӘП D24 


图 5-200 DLOGE/DLOG10 指令 


说 明 . 


1) W (S. ) 只 能 取 正 数 (0 或 负数 不 能 


2) DLOGE/DLOG10 都 是 32 位 指令 ， 其 指令 


5000 


ІН 5-201 运行 的 例子 


进行 对 数 运算 ) ， 


令 运 


DLOGE/DLOG10 指令 


ЕКПЕ 


且 必 须 为 二 进 制 浮 点 数 或 


了 的 例子 如 图 5-201 所 示 。 


k25 Dü 

ІШ 010 
D1D D12 
D1D р14 
El.68+4 D16 


LoOsl0 ЕЗ.888-2 D2D 


图 中 ， 当 X0 闭合 ,将 K25 转换 为 二 进 制 浮 点 数 ，( D11，D10) 


当 X1 WE, íT DLOGE >, 


DLOG10 484, (015, D14) 


当 X2 闭合 ， 执 行 DLOGE 指令 


DLOG10 指令 ，(D21 ，D20) 


(D13, D12) = (D11, 
=lg (D11, D10) = 1.398, 

(D17, D16) =ln (ЕІ.68 
=lg (E3.688 -2) = -1.433。 


5.11.8 二 进 制 浮 点 数 开 方 (ESQR ) 


二 进 制 浮 点 数 开 方 指令 的 助 记得 及 功能 


助 记 符 


功 


R590 二进制 浮 点 数 开 方 指令 


Ab 
KE 


b Е 数 


= 25. 000, 


D10) = 3.129; 执行 


+4) = 9.729; 执行 


见 表 5-90， 格式 如 图 5-202 所 示 。 





源 (S. ) 


目标 (D. ) 








ESQRCFNC127 ) 将 源 的 二 进 制 浮 点 值 开平 方 送 目标 





K,H,D,E( 正 数 有 效 ) 








D DESQR(P),9 步 
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(5.) (р.) 
KU1U 
= ESOR 010 D20 J 


图 5-202 ESQR 指令 





说 明 : 

1) W (5) 与 目标 (р. ) 均 为 二 进 制 浮 点 数 ，32 位 。ESQR 指令 的 意义 为 : 将 源 开平 
方 送 日 标 。 当 常数 K、H 为 源 时 ， 自 动 转换 为 二 进 制 浮 点 数 ， 下 进行 运算 。 对 FX3U 机 型 ， 
ВК, H EZL, НАНУ E, 

2) 源 的 值 必须 为 正 数 ， 如 为 负数 ， 则 运算 错误 。 此 时 M8067 动作 ， 指 令 不 能 执行 。 
5.11.9 二进制 浮 点 数 变换 为 BIN 整数 (INT) 

二 进 制 浮 点 数 变换 为 BIN 整数 指令 的 助 记 符 及 功能 见 表 5-01, ЖКШ 5-203 所 示 。 

表 5-91 ”二进制 浮 点 数 变换 为 BIN 整数 指令 




















Ж 作 Ж 
助 记 符 功 能 са 
源 (S. ) | 目标 (D. ) 
ІМТ( ЕМСІ29) 将 源 的 二 进 制 浮 点 值 转换 为 BIN 值 D,E D INT( P) ,5 步 ;DINT(P) ,9 22 
(S.) (D.) 


Х010 
ІМТ 2110 2200 


Р 5-203 INT 指令 





说 明 . 

1) INT 指令 是 КІЛ (ЕМС49) 指令 的 逆 运 算 。 它 是 将 源 (S. ) 元 件 的 二 进 制 浮 点 值 
(32 位 ) 转换 为 BIN 整数 (16 位 ) ， 侈 弃 小 数 点 以 后 的 数值 ， 存 人 到 目标 元 件 中 。 

2) 运算 超过 以 下 范围 时 ， 发 生 溢出 ， 进 位 标志 为 ON: 

16 位 运算 时 ，- 32768 -32767; 

32 位 运算 时 ，- 2147483648 ~2147483647 。 
1.10 浮 点 数 三 角 国 数 运 算 (SIN. COS, ТАМ) 

浮 点 数 三 角 函 数 运 算 指 令 的 助 记 符 与 功能 见 表 5-92, 格式 如 图 5-204 所 示 。 

表 5-92 н жа) нјн 


СА 


























Ж 作 数 
助 记 符 功 能 一 程序 步 数 
源 (S. ) 目标 (D. ) 
SIN( FNC130) 求 源 角 度 (RAD ) 的 正弦 值 , 送 目标 D D DSIN( P) ,9 步 
COS(FNC131) 求 源 角 度 (RAD ) 的 余弦 值 , 送 目标 D D DCOS( P) ,9 步 
TAN( FNC132) RJE (RAD) 的 正切 值 , 送 目 标 D D DTAN(P),9 步 
(S.) (D.) 
х000 
рз D50 280 
010 
Е-----------------а% D50 D70 
X020 
тац 250 280 


ІН 5-204 SIN. COS. TAN 指令 


说 明 : 
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1) SIN, COS, TAN 指令 的 源 〈S. ) 与 目标 (р. ) 均 为 32 位 指令 , 源 的 角度 值 用 弧度 


(二 进 制 浮 点 数 ) 表示 : 
弧度 (rad) 值 = 角 度 x т/180 





进行 三 角 困 数 运算 后 的 结果 也 是 二 进 制 浮 点 数 。 图 5-204 的 意义 是 将 源 (IUE) 进行 











SIN. COS. TAN 运算 后 ， 结 果 送 目标 。 


2) 进行 三 角 函 数 运算 时 ,通常 是 将 角度 (单位 度 ) 进行 弧度 (二进制 浮 点 数 ) 变换 


№, АТ, 再 将 结果 转换 为 十 进 制 浮 点 数 ， 如 图 5-205 所 示 。 


0 о" K80 
6 Co Ka5 
12 Б-----------Б-Б----(НУ КЕП 


LT ІШ 






К18000 TE 


EMUL D2 рв р20 
X004 

50 рр 2% 930 
Х005 

80 e—a 1% DAD 
Х006 

70 рау DD D50 


pü 


D0 


р0 


D2 





Р 5-205 SIN. COS. TAN 三 角 函 数 运算 的 例子 


图 中 第 0 ~ 18 步 为 将 30"、45$。、60" 变 换 为 弧度 (二进制 浮 点 数 ); 第 50 ~70 步 为 求 
SIN, COS, TAN (Ë, % 80 ~ 100 步 为 将 角度 的 SIN, COS, TAN 的 二 进 制 序 点 值 变换 为 十 进 
制 浮 点 数 。 例 如 ， 顺 次 按 ХІ, X4, ХІ04Ң D60 = 4997, р61 = -4， 即 sin30。= 4997 x10 4; 
顺 次 按 X2, X5, ХІІ 得 D70 =7074, D71 = -4， 即 cos45° = 7074 x10 一 ; 顺 次 按 ХЗ, X6. 


X12 得 D80 =1730、D81 = -3， 即 tan60° =1730 x10 °. 


例 5-21 对 FX3U 机 型 ， 可 以 直接 用 实数 节 给 定 角度 ， 求 出 其 三 角 函 数值 ， 如 图 5-206 





所 示 。 
图 中 ， 如 选 角度 为 62. 5°* ， 运 行程 序 ， 顺 次 闭合 X0、X1， 则 得 
sin62. 5° = (021.020) -0. 887 
сов62. 5° = (023 .D22 ) -0. 462 
tan62. 5° = (025 .D24) =1. 921 
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R000 
0 EMY  E62.5 Dü 
EMUL DD ЕЗ.14159 D2 
EDIY De Е1ЕП 010 

001 
38 ЗІМ D1DÜ D20 
COS D1DÜ D22 
TAN 010 024 


图 5-206 在 FX3U #LER fA EHI = ffi RRE 


5.11.11 浮 点 数 的 角度 /弧度 的 转换 (RAD/DEG) 
二 进 制 浮 点 数 角 度 / 弧 度 转 换 指 令 只 适用 于 FX3U、FX3G 机 型 ， 其 助 记 符 及 功能 见 
表 5-93 ， 指 令 格 式 如 图 5-207 所 示 。 


表 5-93 二进制 浮 点 数 的 角度 /弧度 转换 指令 











操 作 数 
助 记 符 功 能 - 程序 步 数 
W (S.) 目标 (р. ) 
将 源 的 角度 给 定 值 转换 为 弧 
RAD (FNC136 D. Е D DRAD (P 92 
S ) ER ыы 6 
将 源 的 弧度 给 定 值 转换 为 角 
ПЕС (ЕМС137 D. Е D DDEG (P 92 
( ) | 度 值 送 到 目标 s 














图 5-207 RSD/DEG 指令 
说 明 : 
1) RAD 指令 的 (5.) 为 角度 的 给 定 值 ， 常 用 实数 (例如 E30，30°)， 给 定 值 范围 
( -90°) ~ (90°), 目标 (р. ) 为 所 求 角度 的 弧度 值 。 
2) DEG 指令 的 (S. ) 为 弧度 给 定 值 ， 稼 使 用 实数 (Е), ЖАНУ (-т/2) ~ (т/ 
2)。 HR (D. ) 为 所 求 弧度 的 角度 值 。RSD/ADEG 指令 的 使 用 例子 见 图 5-208。 


АППП 
Ü ҚАП ЕВО 010 
19 DEG ЕП, 245 r20 


ІН 5-208 RAD/DEG 指令 的 使 用 
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图 中 ， 当 X0 闭合 ,得 60° 角 的 弧度 值 (р11, р10) =1. 047, (-85.59) 角 的 弧度 值 
(D13, D12) = -1.492。 当 Xl 闭合 ， 得 弧度 为 0. 245 的 角度 (D21, D20) 2714. 037°, IÅ 
度 为 ( -1.552) 的 角度 (D23, D22) 为 ( -88.923°)。 

5.11.12 ŠJ AAR ARSA (ASIN, ACOS, АТАМ) 

二 进 制 浮 点 数 的 反 三 角 函 数 运算 指令 只 适用 于 FX3U、FX3G 机 型 ， 其 助 记 符 及 功能 见 
表 5-94， 指 令 格 式 如 图 5-209 所 示 。 


表 5-94 二进制 浮 点 数 反 三 角 函 数 的 运算 指令 





























操 作 数 
助 记 符 功 能 - - 程序 步 数 
ШІН (S.) 目标 (D. ) 
将 源 的 给 定 值 作 反正 弦 运 算 ЕЕ 
ASIN (FNC133) 送 到 目标 D, ЖЕ р DASIN (Р), 9% 
将 源 的 给 定 值 作 反 余弦 运算 Fa 
ACOS (FNC134) 送 到 目标 D, ЗЕ р DACOS (Р), 9% 
将 源 的 给 定 值 作 反 正切 运算 2. 
АТАМ (FNC135) 送 到 目标 D, ЖЕ D DATAN (Р), 9 步 
(51 (1 
Азн Ей. 315 ро 
001 
|— a ЕП. 687 D10 
XDD2 


ратан Е23. 56T D2Ü 
图 5-209 ” 反 三 角 函 数 指令 

说 明 : 

1) 图 5-209 中 源 (S. ) WIJE, RIZE, HER (D.) 是 所 对 应 的 角度 
(弧度 单位 гаа), 

2) IEIZ RJ ERN ( -1~1)， 反 余弦 函数 的 定义 域 为 ( -1~1)， KEJK 
定义 域 为 (-o ~o), ЖИН (角度) 分 别 为 ( -90° -909), (0%-1809), ( -90° ~90°), 

3) 反 三 角 也 数 指令 的 使 用 例子 如 图 5-210 所 示 。 

图 中 接 通 ХО, X1, Х2 分 别 求 出 反正 弦 、 反 余弦 、 反 正切 孔 数 的 角 (弧度 单位 ) ， 并 转 
换 为 以 度 (9) 为 单位 的 角度 。 运 算 结 果 为 

sin (0.778) =0. 891rad =51. 078° 

sin -1( —0.315) = -0.320rad = – 18. 361° 

сов !(0.635) =0. 879rad = 50. 357° 

cos '( —0.516) =2. 113rad =121. 064° 

tan `! (345.8) =1.568rad = 89. 834° 

tan! ( —1.58) = -1.007rad = -57. 670° 








A000 
0 ASIN ЕО. 778 Dü 
ASIN Е-0.319 D2 
DEG ІШ D1D 
DEG D2 D12 
001 
27 АСОБ ED. 633 Поп 
ACOS Е-0.516 122 
DEG r20 D30 
002 DEG 022 D32 
Td АТАН — E345. 8 D040 
АТАН Е-1. 58 042 
DEG D40 r50 
DEG р42 D52 


图 5-10 反 三 角 函 数 指令 的 应 用 例子 


5.11.13 上 下 字 节 交换 (SWAP) 
上 下 字 节 交换 指令 的 助 记 符 与 功能 见 表 5-95， 格 式 如 图 5-211 所 示 。 
表 5-95 上 下 字 节 交换 指令 

















, Ж E 数 f 
助 记 符 功 能 - 程序 步 数 
源 (S. ) 
SWAP( FNC147) 将 源 的 低 8 位 与 高 8 位 交换 KnY, KnM, KnS T,C,D,V,Z SWAP(P) ,3 步 ; DSWAP(P) ,5 步 
(5.) 
RUUL 
SWAP р10 





А010 
SWAP рад 





图 5-211 SWAP 指令 
说 明 : 
1) 16 位 指令 时 ， 执 行 SWAP 指令 ， 将 源 字 的 低 8 位 与 高 8 位 交换 。32 位 指令 时 ， 执 行 
DSWAP 指令 ， 将 各 个 字 的 低 8 位 与 高 8 位 交换 ， 如 图 5-212 所 示 。 图 中 按 ХО, D10 = 105, 
D20 =4129, D21 =8500; 按 X1 , D10 =26880; 按 X2, D20 =8464, D21 =13343 。 


5000 
ü DY НО069 ШІ 











ІШ H1021 р20 





RI 5-12 低 8 位 与 高 8 位 交换 的 应 用 
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事实 上 ， 当 按 XO 时 ，D10 的 二 进 制 值 为 : 
D10 = (0000 0000 0110 1001), -105 
当 按 ХІ 时 , D10 的 二 进 制 值 为 : 
D10 = (0110 1001 0000 0000), -26880 
对 于 32 位 的 (D21，D20) 的 各 低 8 位 与 高 8 位 交换 ， 以 此 类 推 。 
2) 如 执行 SWAP 指令 为 连续 执行 型 时 ， 低 8 位 与 高 8 位 在 每 周期 都 会 交换 一 次 。 











5.12 ”时 钟 运算 指令 (FNC160 ~ FNC169) 


时 钟 运算 含 对 PLC 内 置 的 实时 时 钟 进行 时 间 校 准 和 时 间 数 据 比 较 等 。 
5.12.1 时钟 数据 读 取 (TRD) 
时 钟 数据 读 取 指令 助 记 符 与 功能 见 表 5-96 所 示 ， 格 式 如 图 5-213 所 示 。 
35-96 ”时 钟 数据 读 取 指 令 




















操 作 数 
助 记 符 功 В - 程序 步 数 
源 (D. ) 
TRD(FNC166) 将 PLC 内 置 的 实时 时 钟 数据 读 入 到 目标 中 D( 连续 7 位 元 件 ) TRD(P) ,3 步 
(D.) 
х000 т қ 1 
图 5213 TRD 指令 
说 明 : 
1) TRD 指令 的 意义 为 将 PLC 的 实时 时 钟 数据 (年 月 日 时 分 秒 星期 ) 送 目标 (D. ) +0 ~ 
(D. ) +6 中 去 。 


2) PLC 保持 时 间 数 据 的 源 为 D8013 ~ 08019 特殊 数据 存储 器 ， 执 行 TRD 指令 的 意义 是 
将 源 的 数据 送 目标 见 表 5-97: 



































表 5-97 
源 目标 

元 件 项 目 时 钟 数据 元 件 项 目 
M8018 年 (公历) 0 ~99 (公历 后 两 位 ) 一 ро 年 (公历 后 两 位 ) 
M8017 月 1~12 一 D1 H 

M8016 H 1-31 一 D2 Н 

М8015 时 0 ~23 一 D3 时 

M8014 分 0 ~59 一 D4 分 

M8013 Ж 0-59 一 D5 ж» 

М8019 星期 0-6 (日 ~ 六 ) 一 D6 星期 





年 的 设 定 范围 为 (00 ~ 79), Hl (2000-2079). 

















如 图 5-214 所 示 ， 读 PLC 内 部 的 时 钟 数据 ， 按 ХО, 得 D0 =5, DI =9, 02 =13，D3 = 
20，D4 =16，D5 =46，D6 =2， 即 PLC 的 时 钟 数据 为 2005 4-9 H 13 H 20 HJ 16 246 PÆ 


As 
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m000 
0 RD ІШ 
Е | 
4 RST рӣ DB 
图 5-214 РІС 内 部 的 时 钟 数 
5.12.2 ВЕЛ (TWR) 


时 钟 数 据 写 人 指令 助 记 符 与 功能 见 表 5-98, IUK 5-215 所 示 。 
表 $-98 ”时 钟 数据 写 入 指令 























操 作 数 
助 记 符 功 能 - 程序 步 数 
(S. ) 
将 设 定 的 时 钟 数据 写 入 到 
TWR(FNC16 T,C,D( 连 续 7 位 元 TWR(P) ,3 2 
( 7) PLC 内 置 的 实时 时 钟 中 ,C,D( 连续 7 位 元 件 ) (P) ,3 步 
(6.) 





Х001 
ТЕ р10 


K| 5-215 TWR 指令 
说 明 . 
1) TWR 指令 的 意义 是 将 设 定 的 时 钟 数据 写 入 到 源 (5. ) 为 首 址 的 连续 7 位 元 件 中 去 。 
2) 执行 TWR 指令 时 ， 将 源 新 设 定 的 时 钟 数据 保存 在 PLC 的 实时 时 钟 数据 存储 右 D 
(08013 ~ D8019) 中 ， 见 表 5-99, 





























表 5-99 

新 设 定 的 时 钟 数据 实时 时 钟 数据 存储 器 D 
元 件 项 目 时 钟 数 据 元 件 项 目 
D10 ЖЕ (ФИЯ) 0-99 (公历 后 两 位 ) 一 D8018 年 (公历 后 两 位 ) 
D11 月 1~12 一 D8017 月 
D12 Н 1-31 一 D8016 Н 
D13 时 0 ~23 一 D8015 时 
D14 分 0 ~59 一 D8014 分 
D15 ж» 0-59 一 D8013 ж 
D16 星期 0~6 (日 ~ 六 ) 一 D8019 星期 

















(| 5-22 将 2005 年 9 月 18 日 星期 六 18 时 28 分 38 秒 显 写 人 到 PLC 的 实时 时 钟 数据 存 
ЫН. 

程序 如 图 5-216 所 示 。 

图 中 ， 按 ХО 输入 时 钟 数据 (年 月 日 时 分 秒 星期 )， 按 X1 将 此 数据 写 人 到 PLC 的 实时 
时 钟 数据 存储 器 中 。 按 X3 ， 读 出 此 数据 得 D10 = 5, ри =9, D12 =18, р13 =18, D14 = 
28, р15 =39，D16 =6。 

图 中 ,， 按 X2，M8017 XON, Æ +30s 的 修正 操作 。 

如 果 不 使 用 时 间 写 入 指令 TWR 写 入 时 钟 数 据 ， 可 用 图 5-217 所 示 程 序 。 程 序 中 将 2005 
年 10 H 25 日 星期 二 10 时 20 分 30 ЯУНА РІС 的 实时 时 钟 数据 存储 器 中 。 
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Х000 
DV K5 D0 
DV K3 Dl 
ÜV K18 D2 
ІШ К18 Dš 
OY K28 м 
ÜV K38 15 
ІШ K6 D6 
Х001 
37 WE 20 


Х002 


Х003 





图 5-217 将 设 定 时 间 写 人 到 РОС 的 实时 时 钟 数 据 存 储 器 中 (2) 





当 M8015 为 OFF 时 ， 无 法 写 和 时间， 操作 时 请 预先 设 定 好 时 间 ; 当 达 到 设 定 时 间 时 ， 
Ez ХО; 24 M8015 从 ON 一 OFF 时 ， 新 时 间 便 开始 生效 。 
5.12.3 “时钟 数据 比较 (TCMP ) 
时 钟 数据 比较 指令 助 记 符 与 功能 见 表 5-100， 格 式 如 图 5-218 所 示 。 
表 5-100 ”时 钟 数据 比较 指令 














f А Ж (Е 数 й 
助 记 符 功 能 程序 步 数 
(S1. ) (S2. ) (S3. ) (S. ) (D. ) 
TCMP КҮРЕ f . K,H,KnX,KnY, KnM, KnS, Y,M,S |ТСМР(Р), 
将 设 定时 间 与 时 钟 数据 大 小 比较 T,C,D | Де 
(FNC160) Т,С,р,У,7 连续 3 位 元 件 11 
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А001 
СМР К10 kal k50 ІШ MÜ 





图 5-218 ТСМР 指令 
说 明 : 

1) TCMP 指令 的 意义 是 将 基准 时 间 源 (S1. ) (52. ) (53. ) (时 、 分 、 秒 ) 与 时 钟 数据 (S. ) 、 

(S. ) +1、(S. ) +2( 时 分、 秒 ) 比 较 , 比较 的 结果 放 在 以 (D. ) 为 首 址 的 连续 3 个 元 件 中 。 
时 分 秒 时 分 ж 

当 (S1. )(S2. ) (S3. ) > (S. ) (5. ) +1(S. ) +2 时 ,(D. ) 为 ON; 

当 (S1. )(S2. ) (S3. ) =(S. )(S. ) +1(S. ) +2 时 ,(D. ) +1 ON; 

当 (S1. ) (52. )(S3. ) <(S.)(S.) +1(5.) +2 时 ,(D. ) +2 为 ON。 

2) 时 的 设 定 范围 为 0 ~23 ， 分 的 设 定 范围 为 0 ~59， 秒 的 设 定 范围 为 0~59。 

3) TCM 指令 中 源 (S. ) 可 以 利用 РІС 内 置 的 实时 时 钟 ，D8015 (FPF), D8014 (分 )， 
08013 ( 秒 )。 也 可 以 使 用 时 钟 读 入 指令 ， 由 程序 设 定 ， 如 例 5-23。 

B 5-3 某 通 风 系 统 要 求 每 天 7:30 开 第 一 台电 动机 (ҮІ), 10:00 开 第 二 台电 动机 
(Y2), 16:30 关 第 一 台电 动机 (Y1), 23:30 关 第 二 台电 动机 (Y2)。 试 用 时 钟 数据 指令 模 
拟 编写 程序 ， 用 D10 ~ D16 存放 时 钟 数据 。 

程序 如 图 5-219 所 示 。 

















END 


ІН 5-19 5-23 的 程序 
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程序 中 ， 如 果 按 X0， 表 示 时 间 已 到 7:30， 时 钟 数 据 比较 结果 使 МІ 闭合 令 ҮІ N ON; 
如 果 按 X1 ， 表 示 时 间 已 到 10:00， 时 钟 数据 比较 使 M11 闭合 令 结果 Y2 为 ON; 如 果 按 X2, 
表示 时 间 已 到 16:30， 时 钟 数 据 比 较 结 果 使 M21 H] ҮІ 为 OFF; 如 果 按 X3 ， 表 示 时 间 已 
到 23 .30， 时 钟 数据 比较 结果 使 M31 闭合 令 Y2 为 OFF. 
5.12.4 ”时 钟 数据 区 间 比 较 (TZCP) 
时 钟 数据 区 间 比 较 指 令 助 记 符 与 功能 见 表 5-101， 格 式 如 图 5-220 所 示 。 
表 5-101 时 钟 数据 区 间 比 较 指 令 








ТД Ж 
助 记 符 功 能 ЛЫШ. 程序 步 数 





(S1. )|(S2. ) (S3. ) (D. ) 














TZCP(FNC161)| 将 2 点 指定 的 时 间 与 时 钟 数据 大 小 比较 |T,C,D,(S1. <82. ) | Y,M,S ,连续 3 位 元 件 | TZCP(P) ,11 > 





(815) (S2.) 150 (D.) 
ХО 
让 20Р 120 рар рр М? 1 


图 5-220 Т/СР3Ң-<- 





说 明 : 

1) TZCP 指令 的 (S1. ) (82.), (S3. ) (D. ) 的 意义 为 ; 

(51.), ，(S1. ) +1, (S1. ) +2 一 一 以 时 、 分 、 秒 方式 指定 比较 基准 时 间 下 限 ，; 

(S2. ), (S2. ) +1, (S2. ) +2 一 一 以 时 、 分 、 秒 方式 指定 比较 基准 时 间 上 限 ，; 

(S.), (5.) +1, (S. ) +2 一 一 以 时 、 分 、 秒 方式 指定 时 钟 数据 ，; 

(D. ) ，(D. ) +1, (D. ) +2 一 一 根据 比较 结果 的 连续 3 位 元 件 ON/OFF 输出 : 

当 (S1. ) > (S. ) 时 , (D. ) 为 ON; 

М(51.)<(5.)(52.0М, (D. ) +1 ON; 

当 (S. ) > (52. ) 时 , (D. ) +2 为 ON. 

2) 执行 图 5-221 程序 ， 当 按 ХО 时 ， 设 定 比 较 基 准时 间 下 限 ; 按 ХІ 时 ， 设 定 比 较 基 准 
时 间 上 限 ; 之 后 按 X2，Y3 X ON; 按 X3，Y4 为 ON; 按 X4，YS 为 ON. 





图 5221 TZCP 指令 的 应 用 
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5.12.5 时钟 数 据 的 加 减法 (TADD TSUB) 
时 钟 数据 加 减法 指令 的 助 记 符 与 功能 见 表 5-102， 格式 如 图 5-222 所 示 。 
35-102 ”时 钟 数据 的 加 减法 指令 

















КЕТТІ Ре Ж E 数 а 
助 记 符 功 能 (8127 |(ө22) D 程序 步 数 

TADD( ЕМСІ62) 将 时 钟 数据 (S1. ) ,(S2. ) 相 加 送 目 标 T,C,D, T,C,D TADD( P) ,7 步 

TSUB( ЕМСІ63) 将 时 钟 数据 (S1. ) ,(S2. ) 相 减 送 目标 T,C,D, T,C,D ТЅ0В (Р) ,7 > 








x000 
ADD м0 D20 D30 
ТІЛ! 
SUE D10 D20 D30 


图 5-222 TADD, TSUB 指令 





说 明 . 

1) 时 钟 数 据 中 的 (S1. ) 、(S2. ) (р. ) 用 3 个 连续 元 件 表示 时 、 分 秒 . 
(S1. ) +0, (S2. ) +0, (D. ) +0 一 一 时 ( 设 定 范围 0 ~23): 

(S1. ) +1, (S2.)+1, (D. ) +1 分 ( 设 定 范围 0 ~ 59) ; 

(S1. ) +2, (S2. ) +2, (D. ) +2 一 一 秒 ( 设 定 范围 0 ~ 59), 

2) TADD 的 意义 为 : 











(S1. ) + (82. )—(D. ) 
即将 (S1. ) 的 3 位 连续 元 件 的 时 、 分 、 秒 与 (S2. ) 的 3 位 连续 元 件 的 时 、 分 、 秒 相 加 送 
目标 。 当 运算 的 结果 超过 24h， 进 位 标志 M8022 为 ON， 将 加 法 运算 的 结果 减 去 24h 后 送 
目标 。 
3) TSUB 的 意义 为 : 











(S1. ) – (82. )—(D.) 
即将 (S1. ) 的 3 位 连续 元 件 的 时 、 分 、 秒 与 (S2. ) 的 3 位 连续 元 件 的 时 、 分 、 秒 相 减 送 
目标 。 当 运算 的 结果 超过 0h， 借 位 标志 M8021 为 ON， 将 减法 运算 的 结果 加 上 24h 后 送 
目标 。 








图 5-223 为 时 钟 数据 加 减法 运算 的 例子 。 


5000 





图 5-223 ”时 钟 数据 加 减法 运算 的 例子 
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图 中 按 Х0, ХІ, 得 (S1. ) =20 时 46 分 38 秒 , (52. ) =17 时 39 分 28 秒 。 按 ХЗ 得 两 个 
时 间 相 加 数据 为 D30 =14, 031 =26, 032 =6， 即 14 时 26 分 6 秒 。 按 X4 得 两 个 时 间 相 减 数 


据 为 D40 =3, D41 =7，D42 =10, В03 时 7 分 10 秒 。 
5.12.6 时、 分 、 秒 转换 为 秒 数据 (HTOS) 

Ж, 2. 
见 表 5-103, ， 指 令 格式 如 图 5-224 所 示 。 


35-103 时 、 分 、 秒 数据 转换 为 秒 数据 的 指令 


操 


作 数 





助 记 符 功 能 | 
源 (S. ) 


HR (D. ) 


秒 数据 转换 为 秒 数据 的 指令 只 适用 于 FX3U、FX3G 机 型 ， 其 助 记 符 及 功能 


程序 步 数 





将 源 的 时 、 分 、 秒 转换 为 秒 


HTOS (FNC164) | _ 
送 到 目标 








Ках, KnY, KnM, KnY, Кам, KnS, 
Кп5, T, C, D 








T, C, D 


(S. 


R001 
| ито 


Р 5-224 HTOS 指令 


说 明 : 


DD 


HTOS (P), 5 Ж 
DHTOS (Р), 9 Ж 


(D.) 


D010 | 


1) HTOS 指令 的 源 数 据 是 以 (S.) 为 首 址 的 三 个 连续 的 元 件 (16 位 数据 ) 给 定时 、 


Ts 
据 ， 记 录 转 换 为 秒 的 数据 。 
2) HTOS 指令 的 使 用 例子 如 图 5-225 所 示 。 


sig 





ЕППІ 


秒 数据 ， 其 中 (5) М, (5) + 1 为 分 ，(S. ) + 2 为 秒 。 


15 ——— S 
图 5225 ”HTOS 指令 使 用 例子 


图 中 ，X0 闭合 ， 给 定时 (D0，12 小 时 ), 分 (D1 
时 、 方 、 秒 转 。 换 为 秒 ， 放 在 D10，D10 =43528s。 
5.12.7 秒 数据 转换 为 时 、 分 、 秒 数据 (STOH) 

将 秒 数据 转换 为 时 、 分 、 
见 表 5-104， 指 令 格 式 如 图 5-226 所 示 。 





表 5-104 


, 201), 


秒 数据 的 指令 只 适用 于 ЕХЗО, ЕХЗС 机 


秒 数据 转换 为 时 、 分 、 秒 数据 的 指令 
操 


(Е 数 





Ж] 


=, > 





助 记 符 功 能 
W (S.) 


目标 (D.) 


目标 (D. ) 为 32 位 数 


Ж? (2992Ж), ХІ 闭合 ， 将 


助 记 符 及 功能 


程序 步 数 





将 源 的 秒 转换 为 时 、 分 、 秒 


STOH (FNC165) | 
送 到 目标 








KnX, KnY, Кп5, 
КМ, Т, С, D 


KnY, KnM, KnS, 
T, C, D 








STOH (P), 5 步 
DSTOH (P), 9 步 
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xDDD (S. ) (D. 2 
Z SAST 00 D10 ] 


K| 5-226 STOH 指令 
说 明 : 
1) STOH 指令 的 源 (S. ) 通常 为 32 位 秒 数据 ， 转 换 为 时 、 分 、 秒 数据 放 目 标 (D. ) 
为 首 址 的 三 个 连续 的 元 件 〈16 位 数据 ) 中 ， 其 中 (р. ) 为 时 (0 ~32767) (р. ) +1 为 分 
(0-59), (8) +2 为 秒 (0 ~59) 。 
2) STOH 指令 的 使 用 例子 如 图 5-227 所 示 。 








R000 ЕППІ 
ü ü 
МО 
R000 
4 ST СП 
Сб 
ШІ МЕПІЗ K36DD 
| 
ШІ 
13 —— тон СП Dü 
СП 
23 Е D10 
Magog 


28 Сур рі Dll 
图 5-227 STOH 指令 使 用 例子 


图 5-227 中 ， 计 数 希 CO 对 M8013 每 秒 计 数 1 次， 执行 DSTOH 指令 ,将 CO 的 当前 数值 
转换 为 时 、 分 、 秒 ， 其 中 D0 存放 时 、D1 存放 分 、D2 存放 秒 ， 并 将 时 、 分 、 秒 传送 到 D10, 
D11, D12, 

5.12.8 计时 表 
计时 表 指 令 助 记 符 与 功能 见 表 5-105， 格 式 如 图 5-228 所 示 。 
表 5-105 计时 表 指 令 





. И Ж (Е 数 
助 记 符 功 能 程序 步 数 
(8.) (D1. ) (D2. ) 
对 输入 接点 ON 状态 的 时 间 К,Н, Ках, КаҮ, Кам, р HOUR,7 27 
HOUR( FNC169) кекете Ү,М,5 
以 小 时 为 单位 进行 加 法 运算 KnS ,T,C,D,V,Z ( 断 电 保持 ) DHOUR ,13 步 
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(S.) (D1.) (р2.) 
А000 
НЕ DUR К300 р200 Үй08 ] 


图 5-228 HOUR 指令 





说 明 
1) HOUR 指令 的 源 与 目标 的 意义 为 : 
(S. ) 一 一 使 目标 (D2. ) 变 为 ON 的 时 间 , 以 小 时 计 ， 








(D1.) 以 小 时 为 单位 的 时 间 当 前 值 ; 
(01) +1 不 满 1 小 时 的 当前 值 ; 


(D2. ) 一 一 报警 输出 地 址 , 当 (D1. ) 超 过 (S. ) 的 设 定时 间 时 为 ON. 

图 5-28 的 意义 为 : 当 累 积 统计 ХО 为 ON 的 时 间 总 和 超过 (5. ) 设 定 时 间 (小 时 ) 时 ， 
(D2. ) 为 ON， 而 经 历 的 时 间 (小 时 数 ) 存放 在 (D1. ) ， 不 满 1 小 时 (以 秒 计 ) 存放 在 
(D1. ) +1 中 。 

2) 本 指令 可 以 为 16 位 指令 或 32 位 指令 , 由 (51. ) 的 值 大 小 而 定 。 

3) `í (D2. ) 输出 变 为 ON 后 ， 仍 能 继续 测量 。 

4) 如 当前 值 到 达 16 位 或 32 位 的 最 大 值 时 ， 停 止 测量 ， 如 要 继续 测量 ， 则 要 清除 
(D1. ) ~ (D1. ) +1(16 WAT), 或 清除 (D1. ) ~ (D1. ) +3(32 位 时 ) 的 当前 值 。 





5.13 格雷 码 转 换 指令 (FNC170 ~FNC171 ) 








本 节 介 绍 用 于 绝对 型 旋转 编码 器 的 绝对 位 置 检测 的 格雷 码 。 格 雷 码 多 用 于 液 、 气 体 
计量 。 
5.13.1 格雷 码 转换 
格雷 码 转换 指令 的 助 记 符 与 功能 见 表 $-106， 格 式 如 图 5-229 所 示 。 
表 5-106 格雷 码 转换 指令 








B Æ 数 
助 记 符 功 能 程序 步 数 
(S. ) (П.) 
й f ,| K,H,KnX,KnY,KnM, KnY, KnM, KnS, GRY ,5 步 
GRY(FNC170) | 将 二 进 制 数据 转换 为 格雷 码 并 传送 
KnS ,T,C,D,V,Z T,C,D,V,Z DGRY(P) ,9 步 

















А000 
GEY K1234 К8Үй00 


图 5-229 GRY 指令 
说 明 : 
1) 格雷 码 的 特点 是 : 相 邻 两 个 代码 之 间 仅 有 一 位 不 同 ， 其 余 各 位 均 相 同 。 如 计数 电路 
按 格雷 码 计 数 时 ， 会 减少 出 错 的 可 能 性 ,格雷 码 属于 无 权 码 ， 它 有 多 种 代码 形式 ， 其 中 常用 
的 一 种 是 循环 码 。 表 5-107 给 出 0 ~31 的 格雷 码 编码 表 。 
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35-107 0~31 的 格雷 码 编码 表 























十 进 制 数 ІН МЕТ ШЕ 十 进 制 数 二 十 进 制 数 格雷 码 
0 24 10100 
1 25 10101 
2 26 10111 
3 27 10110 
4 28 10010 
5 29 10011 
6 30 10001 
7 31 10000 





























从 表 可 见 ， 不 仅 相 邻 两 个 代码 之 间 仅 有 一 位 不 同 ， 而 且 首 未 两 个 代码 (如 0、15 或 16、 
31) 也 仅 有 一 位 不 同 ， 构 成 一 种 循环 。 
2) 执行 图 5-229， 当 ХО 接 通 ，K1234 上 自动 转换 为 二 进 制 数 ， 再 将 二 进 制 数 变 换 为 格雷 





GRY 1234 
0110110 го [1 1101111 
Y13 Y12 ҮІІ Y10 Y7 Y6 Y5 Y4 ҮЗ Y2 Yl YO 


3) 使 用 DGRY 指令 时 ， 最 大 可 以 进行 32 位 的 格雷 码 转换 。 源 (5.) 的 值 ， 仅 在 以 下 
范围 内 有 效 : 
对 16 位 运算 ，0 ~32767 ; 
对 32 位 运算 ，0 ~2147483647 。 
5.13.2 格雷 码 逆 转换 
格雷 码 逆转 换 指 令 助 记 符 与 功能 见 表 5$-108 ， 格 式 如 图 5-230 所 示 。 
表 5-108 ”格雷 码 逆 转换 指令 









































Ж 作 数 
助 记 符 程序 步 数 
(S.) (D. ) 
PPE К.Н,КаХ,КаҮ,КаМ,| KnY,KnM, ,KnS GBIN,5 步 
GBIN( FNC171) 将 格雷 码 转 换 为 二 进 制 数据 并 传送 
KnS ,Т,С,р,У,7 T,C,D,V,Z DBIN(P) ,9 步 











x010 
CRIN КЗҮШІ м0 


图 5-230 GBIN 指令 





说 明 : 

1) GBIN 指令 是 GRY 指令 的 逆转 换 ， 其 意义 是 将 源 (5.) 的 格雷 码 转 换 为 二 进 制 数据 
并 传送 到 目标 (D. ) 。 

2) 执行 图 5-230， 当 X10 闭合 ,将 K3Y0 的 格雷 码 转换 为 二 进 制 数 据 并 传送 到 目标 
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010, D10 的 二 进 制 数 为 : 
D10 = (0000010011010010) -yw 
3) 使 用 DBIN 指令 时 ， 最 大 可 以 进行 32 位 的 格雷 码 逆转 换 。 源 (5.) 的 值 ， 仅 在 以 下 
范围 内 有 效 : 


对 16 位 运算 ，0 ~32767 ; 
对 32 位 运算 ，0 ~2147483647 。 


5.14 触 点 比较 指令 (FNC224 ~ ЕМС246) 


触 点 比较 指令 包括 触 点 比较 运算 开始 、 串 联 连接 、 并 联 连 接 指 令 。 
5.14.1 ”连接 母线 触 点 比较 (LD=, LD>, LD<, LD< >, LD<, LDS) 
连接 母线 触 点 比较 指令 的 助 记 符 与 功能 如 表 5-109 所 示 ， 格 式 如 图 5-231 所 示 。 
表 5-109 ”连接 母线 触 点 比较 指令 
操 作 数 
(S1. ) (S2. ) 





功 


=b 
CC 


助 记 符 





LD = ( FNC224) | (S1. ) = (S2. ) 时 ,结果 为 1 ,进行 后 段 运算 | K,H,KnX,KnY,KnM,KnS,T,C,D,V,Z LD = ,5 zË 





LD > (FNC225) | (S1. ) > (S2. ) 时 ,结果 为 1 ,进行 后 段 运算 | К,Н,КаХ,КпҮ,КаМ,Кп5,Т,С,р,У,2 LD > ,5 zË 





LD < (FNC226) | 当 (S1. ) < (S2. ) 时 ,结果 为 二, 进行 后 段 运 算 | Ҡ,Н,КаХ,КпҮ,КаМ,Кп5,Т,С,р,У,7| LD<,5 步 





LD < >(FNC228)| 当 (S1. ) < > (S2. ) 时 ,结果 为 1, 进行 后 段 运 算 | Ҡ,Н,КаХ,КаҮ,КаМ,Кп9,Т,С,р,У,7| LD < > ,5 步 


























LD=<=(FNC229) | (S1. ) < (S2. ) 时 ,结果 为 1 ,进行 后 段 运算 | K,H,KnX,KnY,KnM,KnS,T,C,D,V,Z | LD<,5 步 
LD=(FNC230) | 当 (S1. ) Z (S2. ) 时 ,结果 为 1 ,进行 后 段 运算 | K,H,KnX,KnY,KnM,KnS,T,C,D,V,Z LD> ,5 步 
0 LD= K200 C10 
5 OUT Ү001 
5 Т 6 ID> D1 D5 
k| 11 OUT Y002 
У 1: a 12 LD< K20 C3 
J с 17 AND Х002 
002 18 OUT Y005 
— n. @ 5 s R — R 
ко за J 2908 19 LD<> 0р0 K-30 
х00$ 24 AND X003 
= 上 
00 и 7—4 ° 25 OUT Y006 
008 26 LD<= C10 D40 
cio мо 1—1 кер 31 АМ Х006 
Ti 32 OUT ТІ К50 
D15 9200 l 1008 35 LD>= D15 D200 
40 OR X007 
41 AND ТІ 
gi 42 OUT Y003 
b) 


Р 5-231 连接 母线 触 点 比较 指令 
a) 梯形 图 b) 指令 表 


说 明 . 
执行 图 5-231， 有 : 
1) 4 K200 等 于 C10 的 当前 值 时 ，Y1 198; 
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2) >4 D1 的 值 大 于 D5 的 值 时 ，Y2 得 电 ; 

3) `4 K20 小 于 C3 的 当前 值 ， 且 X2 闭合 时 ，Y5 得 电 ; 

4) 当 D20 的 值 不 等 于 K-30， 且 X3 闭合 时 ，Y6 得 电 ; 

5) 当 C10 的 当前 值 小 于 或 等 于 D40， 且 X6 断 开 时 ， 了 驱动 ТІ; 

6) 当 D15 的 值 大 于 或 等 于 0200 的 值 ， 或 X7 HA, MH. ТІ 的 常 开 闭合 时 ，Y3 得 电 。 
5.14.2 ”串联 连接 触 点 比较 (AND = ，AND > АМ <, AND < > AND<, АМр>) 

串联 连接 触 点 比较 指令 的 助 记 符 与 功能 见 表 5-110, 格式 如 图 5-232 所 示 。 

%5-:0 串联 连接 触 点 比较 指令 
























































a Ж (Е Ж f 
助 记 符 Jj 能 程序 步 数 
(S1.) (82. ) 
AND = (ЕМ№С232) | (S1. ) = (52. ) 时 ,结果 为 1, 进行 后 段 运 算 |К, H, KnX,KnY,KnM,KnS,T,C,D,V,Z| AND = ,5 ZË 
AND > (FNC233) | (S1. ) > (82. ) 时 ,结果 为 1 ,进行 后 段 运算 |K,H,KnX,KnY,KnM,KnS,T,C,D,V,Z| AND > ,5 22 
AND < (ЕМС234) | 当 (S1. ) < (52. ) 时 ,结果 为 1 ,进行 后 段 运算 K, H, KnX,KnY,KnM,KnS,T,C,D,V,Z| AND < ,5 2 
AND < > (FNC236)| 当 (S1. ) < > (8. ) 时 ,结果 为 1, 进行 后 段 运 算 |K,H,KnX,KnY,KnM,KnS,T,C,D,V,Z| AND < > ,5 步 
AND < (ЕМ№С237) | 当 (S1. ) < (S2. ) 时 ,结果 为 1 ,进行 后 段 运 算 |K,H,KnX,KnY,KnM,KnS,T,C,D,V,Z| AND 三 ,5 步 
AND 三 (FNC238) | (S1. ) > (S2. ) 时 ,结果 为 1 ,进行 后 段 运 算 |K,H,KnX,KnY,KnM,KnS,T,C,D,V,Z| ANDE ,5 4 
0 LD X000 
1 AND= K200 C10 
而 而 6 OUT Ү000 
0 HF K Gio J—— үр00 7 LD X001 
СОЕ 8 АМр> D20 D10 
7 920 м J—— — F Үйші 13 OUT Y001 
А 14 LD X003 
14 Е-е ЮІЯ wo -С vn5 15 AND< К123 D40 
Ре 20 OUT Ү005 
21 LD X004 
21 |e в 1—4 Y010 
22 AND< > K-10 D2 
009 27 SET Y010 
38 Е-е СШ ka J— — — K50 
28 LD Х005 
I 5102 29 АМР <= C20 K25 
= Е-е----------. 
37 p=: moo 50 Y006 54: OUT B Re 
XDD? 37 LD T3 
38 АМП>- D100 D150 
) 43 OR X007 
44 AND X002 
45 OUT Y006 
b) 


图 5-232 ”串联 连接 触 点 比较 指令 
a) 梯形 图 b) 指令 表 


说 明 : 

执行 图 5-232 49; 

1) "4 X0 接 通 ， 且 K200 等 于 C10 的 当前 值 ， 则 YO 得 电 ; 
2) 当 X1 aM, H D20 的 值 大 于 D10 WE, W ҮІ 得 电 ， 
3) 当 X3 M, H K123 小 于 D40 的 值 ， 则 Y5 得 电 ; 

4) 4 X4 接 通 ， 且 K-10 不 等 于 D2 的 值 ， 则 令 Y10 置 1; 





5) 4 X5 接 通 ， 且 C20 的 当前 值 小 于 或 等 于 K25， 则 驱动 ТЗ; 
6) ЧТЗ 792-1218, H D100 的 值 大 于 或 等 于 D150 WA, 或 X7 ФӘН, H X2 M, 


则 Y6 得 电 。 





5. 14.3 ”并 联 连 接触 点 比较 (OR=, OR>, ОВ<, OR< >, ОБ, OR>) 
并 联 连 接触 点 比较 指令 的 助 记 符 与 功能 见 表 5-111， 格 式 如 图 5-233 所 示 。 
表 5-111 并 联 连 接触 点 比较 指令 
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有 , J 作 Ж f 
助 记 符 JI 能 程序 步 数 
(S1.) (S2. ) 
ОВ = (FNC240) | 当 (S1. ) =(S2. ) 时 ,结果 为 1 ,进行 后 段 运算 K.H ,KnX,KnY,KnM,KnS,T,C,D,V,Z OR=,5 步 
OR > (FNC241) | 当 (S1. ) > (S2. ) 时 ,结果 为 1 ,进行 后 段 运算 |K,H,KnX,KnY,KnM,KnS,T,C,D,V,Z| OR>,5 步 
OR < (FNC242) | 当 (S1. ) < (S2. ) 时 ,结果 为 1 ,进行 后 段 运算 |K,H,KnX,KnY,KnM,KnS,T,C,D,V,Z| OR<,5 步 
OR < > (FNC244) | 当 (S1. ) < > (82. ) 时 ,结果 为 1 ,进行 后 段 运算 IK,H,KnX,KnY,KnM,KnS,T,C,D,V,Z| OR< >,5 步 
ОВ <(ЕМС245) | 当 (S1. ) <(52. ) 时 ,结果 为 1 ,进行 后 段 运算 |K,H,KnX,KnY,KnM,KnS,T,C,D,V,Z| OR=:,5 2 
ОК > (ЕМ№С246) | 当 (S1. ) 宇 (52. ) 时 ,结果 为 1 ,进行 后 段 运算 IK,H,KnX,KnY,KnM,KnS,T,C,D,V,Z| ОВ>,5% 
х001 0 ш X001 
i ii 1 OR= K200 C10 
РР a 6 OUT Ү000 
70/10 X001 
х001 X002 
7 m Үй01 8 AND X002 
9 ОҺ> D2 K1000 
Dz K1000 14 OUT Y001 
HHE 
m ! с 15 LD X003 
16 OR< K234 D30 
(934 130 21 OUT T1 K50 
ï 24 1р ТІ 
34 š КЕП 25 OR<> р20 D40 
30 OUT T2 K60 
p20 D40 32 D a 
T2 X004 
29 Т 34 AND Х004 
35 ОК <= К50 р50 
K50 р50 40 OUT ү002 
005 41 LD X005 
ы 005 42 OR > D70 K300 
T с 47 OUT Ү005 
а) b) 


ІН 5-33 并联 连接 触 点 比较 指令 


а) 梯形 图 b) 指令 表 


说 明 . 
执行 图 5-233 18; 


或 K200 等 于 C10 的 当前 值 ， 则 YO 得 电 ， 

H Х2 接 通 ,或 D20 的 值 大 于 K1000， 则 ҮІ 得 电 ; 
或 K234 小 于 D30 的 值 ， 则 驱动 T1; 

或 D20 的 值 不 等 于 D40 的 值 ， 则 驱动 То; 


1) 当 ХО 接 通 ， 
2) 当 X1 接 通 ， 
3) 当 X3 接 通 ， 
4) 当 T1 接 通 ， 
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5) `4 T2 接 通 ， 且 X4 接 通 ， 或 K50 小 于 或 等 于 D50 БИН, ШІ Ү2 得 电 ; 
6) `4 X5 接 通 ， 或 D70 的 值 大 于 等 于 K300， 则 Ү5 得 电 。 


5.15 编程 实例 


例 5-24 模拟 恒 压 供水 系统 。 

某 模拟 恒 压 供水 系统 有 5 AKE (分别 以 Y0、Yl1、Y2、Y3、Y4 表示 ) 。 为 保持 管道 的 
压力 恒定 ， 按 主管 道 压力 与 正常 压力 比较 而 接 通 或 切断 水 从 。 本 题 用 模拟 的 方法 来 表示 压力 
的 高 低 。 按 ХІ 为 低压 力 ， 按 X2 为 高 压力 。 控 制 要 求 如 下 : 

1) 当主 管道 压力 低 于 正常 压力 时 ， 延 时 5s， 接 通 水 泵 Y0;， 当 压力 仍 低 时 ， 每 隔 5s 依 
次 接 通 Y1、Y2、Y3、Y4。 

2) 当主 管道 压力 高 于 正常 压力 时 ， 延 时 55, МКЖ Y0;， 当 压力 仍 高 时 ， 每 隔 5s 依 
次 切断 ҮІ, Ү2, ҮЗ, Y4, 

3) 为 了 延长 水 泵 电动 机 的 使 用 寿命 ， 要 求实 行 哪 台 水 有 泵 先 起 动 哪 台 水 泵 先 停 止 的 
原则 。 

4) 各 水 泵 应 能 独立 起 动 、 停 止 ， 以 利于 检修 。 

МО 分配 如 图 5-234 所 示 ， 程 序 如 图 5-235 所 示 。 
































起 动 Ç 1# 电 动机 
低压 力 | ei 
Re 3# 电 动机 

4 电动 机 
i = зна 
报警 消 除 一 一 低 水 位 指示 
1# 电 动机 起 动 r 高 水 位 指示 
1# 电 动机 停止 ]# 电 动机 工作 指示 
2# 电 动机 起 动 Ç 2# 电 动机 工作 指示 
2# 电 动机 停止 Ç 3# 电 动机 工作 指示 
3# 电 动机 起 动 Ç 4# 电 动机 工作 指示 
3# 电 动机 停止 А 5# 电 动机 工作 指示 
很 电动 机 起 动 5 电源 指示 
4# 电 动机 停止 
5# 电 动机 起 动 2 
5# 电 动机 停止 





图 5-234 模拟 恒 压 供水 程序 0 分 配 图 
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图 5-234 中 ХО 为 起 动 按钮 。 按 X0，Y0 得 电 , 0 号 水 泵 抽水 ， 使 管道 有 一 定 压力 。 为 了 使 
5 台 水 泵 顺 次 起 动 ， 顺 次 停止 ， 图 中 使 用 了 调用 子 程 序 的 方法 。 当 压力 低 时 ， 调 用 子 程 序 PO, 
每 隔 5s 依次 接 通 YO0、Yl1、Y2、Y3 、Y4。 当 压力 高 时 ， 调 用 子 程序 P1， 每 隔 5s 依次 切断 YO, 
Y1. Y2. Y3. Y4, 程序 中 分 别 用 M40、M41、M42、M43 、M44 Ў] YO, ҮІ. Y2. ҮЗ. Y4, 

1) 当 按 ХІ (低压 力 ) 时 ， 延 时 5s， 调 用 子 程序 PO。 由 于 初始 已 令 KIMO 为 0, 故 M1 = 
0, М0-0, 第 1 次 调用 子 程序 P00， 有 MO : МІ =1, > M40 置 1， 驱 动 Y0， 之 后 执行 INC 指 
邻 ，KIM0 ПІ, МІ =0, МО = 1, 延 时 5s, 第 2 次 调用 子 程序 P0,， 有 MO : МІ =1, < 
М41 置 1， 驱 动 Y1， 之 后 执行 INC 54, КІМО 加 1, 故 Ml=1，MO =0, Е 55, 第 3 次 


调用 子 程序 PO， 有 M0 . ML =1, 4 M42 #1, 驱动 Y2， 之 后 执行 INC 指令 ，K1M0 加 1， 故 
МІ =1, М0-і, ЕЕ 55, 第 4 次 调用 子 程序 PO0， 有 MO. МІ =1, < M43 #1, 驱动 Y3, 
之 后 执行 INC 364, КІМО 加 1, 故 M2 =-1, МІ-0, М0-0, Я М2.М1.М0-1, 驱动 
Y4， 之 后 执行 INC 364, КІМО ПІ, Æ М2 .ML .MO=1, 使 KIMO =0， 从 而 完成 水 泵 的 
依次 起 动 ， 使 主管 道 压力 满足 要 求 。 

2) 当 按 X2 (高 压力 ) 时 ， 延 时 5s， 调用 子 程 序 P1。 由 于 初始 已 令 KIM10 为 0， 故 
M11 =0，M10 =0。 第 1 次 调用 子 程序 P11， 有 M10 . M11 =1, 令 M40 置 0, 切断 Yl1， 之 后 执 
行 INC 指令 ，K1M10 加 1， 故 M11 =0，M10 =1, 延 时 5s， 第 2 次 调用 子 程 序 P1, Z M41 置 
0, 切断 Y2。 其 余 情 况 与 压力 低 时 相似 。 



































3) 如 果 依 次 起 动 YO、Y1 、Y2 后 已 满足 要 求 达 高 压力 ， 按 X2 将 会 依次 停止 YO, ҮІ, 
Y2， 之 后 如 压力 降低 ， 按 X1 ， 则 下 一 个 起 动 的 水 泵 是 Y3、Y4、Y0、Yl1、Y2; 再 按 X2 ， 则 


依次 停止 的 是 Y3、Y4、Y0、Y1l1、Y2，, 
М8002 





Р 5-235 ”模拟 恒 压 供水 系统 程序 


216 


А002 Men А001 








е k50 
Ба ši 
?8 i 
Т Үй00 
ү010 
aoiz А002 МЕО 
104 Үй 
х014 ЕШ; МЕЙ 
ү011 





图 5-235 WEIK 
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Y002 


Y012 


Y003 


1013 


Y004 


Үй14 


M8000 

148 е вм 
x001 Ү000 Y001 Y002 Y003 Y004 

151 — k= == AA 10 
x002 Y000 Y001 Y002 Y003 Y004 

184 ЕЕЕ) ти 
Н9048 


1| s; 4( 4 Д7 -“ 


199 Ны“ 


181 
181 
Ро T Т 
182 SET 
MD Ml 
шт" O шш 
М0 ШІ 
103 E S 
MO М1 
ылы E 
"Ры ош 
M8000 
189 nn 条 
| 
211 
РІ M1D ТТ 
212 E 
Мій Wii 
218 ы ы 
M10 Wil 
A U е 
W10 Wil 
Г oE 
М12 МИ ТІ 
225 | 
ST 
M8000 
280 ж 
М1? W11 НІП 
АЛЬ ы мш 
242 
942 


供水 系统 程序 (80) 


ha0 


LESI 


LEF 


LEE 


M44 


КІМ 


КІМ 
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LESI 


МА? 


LEE 


М4 


M50 


КІН 


КІН 


0 


0 


SRET 


10 


10 


SREL- 


END 
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5-25 ”设计 彩 灯 循 环 动作 程序 ， 要 求 如 下 : 

(1) 彩 灯 以 15 间隔 依次 亮 : Y0 一 Y1 一 Y2 一 Y3 一 Y4 一 Y5 一 全 亮 10s 一 全 停 2s， 然 后 
循环 。 

(2) 流水 灯 Yl10 ~ Ү27 共 16 组 ,依次 正 循环 按 Ү10--Ү27 顺序 ， 每 组 灯亮 0.2s。32s 之 
后 ， 按 反 循 环 Y10 一 Y27 顺序 ， 每 组 灯 有 0.2s， 循 环 不 断 。 

时 序 图 如 图 5-236 所 示 ， 图 5-237 为 其 程序 。 程 序 中 X0 为 起 动 按钮 ，X1 为 停止 按钮 。 
程序 中 使 用 了 SET | RST, SFTL. ROL, КОК 等 指令 ， 使 程序 大 大 得 以 简化 。 

















І 2 3 4 5 
OOOOOOOOOO 


ЖШ 


оооооооооо 
13 12 11 10 9 


т 


OOO OOO 
оо м 





а) b) 





图 5-236 彩 灯 循环 时 序 图 
а) 彩 灯 面板 图 b) 彩 灯 时 序 с) 流水 灯 时 序 











例 5-26 试 编写 数字 时 间 显 示 右 。 要 求 . 开始 状态 为 0， 起 动 以 后 开始 计时 ; 秒 用 发 光 
二 极 管 显示 ; 分 和 小 时 分 别 用 两 只 七 段 数 码 管 显示 其 十 位 和 个 位 。 
为 了 普 省 输出 点 数 ， 在 编写 中 使 用 了 和 窍 阵 电路 ， 如 图 5-238 所 示 。 
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Х000 2001 
MO 
М0 
MO М10 М11 М12 М12 М14 W15 
4 Ежа 
MO M8018 са 
12 Б---ІЕ--МС-----:-:-:-БББББ);----Б:--Б----Б------------------------2 Ht 
МІ 
16 cD Е? 
Cl КІВ 
Са k18 
03 k33 
к. К64 
М8002 
32 RST cD са 
х001 
RST М10 M15 
C2 
МІ СП 
45 БЕТІ Ма M10 K7 КІ 
M10 
57 Е ЕЕЕ Ү000 
М11 
59 СВЕТ ү001 
М1? 
БІ FT ү002 
М13 
83 HT Y003 
М14 
58 Е--------------.-.-.-:Б.:-:Б:Б:Б:Б:Б:Б-Б:Б:Б:-:-:-------------:-----5 Y ү004 
M15 
6? Ет Y005 
Cl 
69 RST T000 ү005 
х001 
М0 ТЕ 
TE ЕТЕ тв Ка 
MÜ Ү011 ү01 2 Ү018 ү014 ү015 ү016 ү017 YU020 ҮП21 YÜ22 


81 ИИИ —EHEE--tEt— 0 


HIRE Үй24 T025 Y026 Үй27 
| >——r v ?@—rFF——rh- k n sv Үй 


MO Т6 C9 
98 жо Ka¥010 Ki 
63 Të (4 
107 Е-МШ---о---------Б-Б-Б-Б-Б-Б-Б-Б---------(Е% Као КІ 
Н8002 
116 ЕТ 09 c4 
c4 
RST 00 ү027 
Х001 
129 END 


图 5-237 彩 灯 循环 程序 
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НІНІНІН 





ІН 5-238 ”计时 程序 IO 分 配 图 


所 编 的 程序 如 图 5-239 所 示 。 图 中 СО 为 秒 的 计数 ，C1 为 分 的 个 位 计数 ，C2 为 分 的 十 
位 计数 ，C3 为 时 的 个 位 计数 ，C4 为 时 的 十 位 计数 。 

第 62 行 ,使 用 了 BMOV 指令 , 将 СІ ~ Са 的 值 送 D1 ~ D4。 第 70 行 , 使 用 了 SEGD Jë 
>, 将 二 进 制 数 D1 ~ D4 转换 成 七 段 数 码 管 显示 数 ， 分别 送 K2M1 ~ K2M31。 再 用 Y1 ~ Y7 
显示 七 段 数码 a ~f。 程序 中 的 Y14、Y13、Y12、Y11 为 分 的 个 位 显示 、 分 的 十 位 显示 、 时 
的 个 位 显示 、 时 的 十 位 显示 的 公共 端 。 为 了 便于 程序 的 起 停 ， 使 用 了 MC. MCR 指令 。 
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5000 8001 
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aT 51 
Cl 

ST Сё 
Са 

ST 08 
C9 


RT 03 C4 
K2 с4 H° КА 03 
Е--------------------------(( KBD 
НЕ----------------------(іі КІШ 
НЕ----------:-:Б----Б:-:----:-:-:---------“2 KB 
БЕ-----------------------(2 КІШ 
НЕ----------------------------(4 K2 


SEGI nl КӘНІ 
SEOD ра КӘНІ 
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图 5-239 ”数字 时 间 显 示 器 程序 
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图 5-239 ”数字 时 间 显 


— HH 


INAN 


EF (28) 


CR 


М0 


Үй01 


Y002 


Y003 


Y004 


Y005 


Ү008 


Y007 


END 
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2) 题 5 


5-1 (15-240 a ЖЕЛ, ЖЕЛ Y0 闪烁 的 频率 是 如 何 变化 
的 。 如 果 要 求 程序 停止 么 办 ? 


Н8002 
0 Р K 2 


M8000 
6 COP КІШ? ро 


ТІ 


ІҢСР 2 
a E) K10 
Үй01 
Үй01 
т Кар 





ЕМІ 
ІІ 5-40 M 5-1 图 


52 用 МОУ 指令 编写 Y0、Y1、Y2 三 个 喷 水 头 花样 方式 喷 水 程序 ， 喷 水 花样 自行 
Ri 

53 用 CMP 指令 设计 一 个 时 间 控 制 器 。 要 求 用 一 个 定时 段 定 时 器 ， 使 尼 动 后 lmin ІҢ 
ФИ, Z Б/Е 45min 响 一 次 ， ХЖ биш Ж, 如 此 4 次 结束 。 

54 应 用 CMP 指令 设计 一 个 密码 锁 。 密 码 锁 有 XO ~X10 共 9 个 按钮 ， 其 中 XO ~ X7 为 
压 锁 按钮 ， 用 K2X0 表示 ，X10 为 复位 键 。 其 中 X0 ~ X3 为 第 一 个 十 六 进 制 数 ，X4 ~ 
第 二 个 十 六 进 制 数 。 当 这 两 个 十 六 进 制 数 分 别 为 H19 5 H46, EH 5 K2X0 比较 为 正确 时 ， 
码 锁 Y0 延 时 2s 打开 ; 否则 报警 ， 报 警 5s 自动 停止 ,或 按 复 位 键 停止 。 .. 
门 锁 才 可 重新 锁定 及 进行 开锁 。 

55 A16 $X, 用 K4Y0 表示 。 用 乘法 指令 编写 灯 正 序 每 阳 2s 点 亮 程 序 ， 令 Y0 =1， 
Y0 x2=2=Yl，Yl x2=4=Y2 等 。 当 K4Y0 =16 时 ， 延 时 5s， 用 除法 指令 编写 灯 反 序 每 隔 
2s 熄灭 程序 ，16 :2 =8， 8 :2 =4 等 。 

5-6 用 ROR, ROL 指令 编写 16 EFE 18 2s AREF, 当 全 亮 后 ， 反 序 每 隔 2s 
ЖЖ, 

57 M MOV 指令 编写 6 台电 动机 起 动 时 每 隔 7s 顺序 起 动 ; 停止 时 每 隔 9s 反 顺 序 停止 
的 程序 ， 还 要 求 有 急 停 控制 。 

5-8 JH SFTL 或 SFTR 指令 重新 编写 习题 4-3 及 习题 4-5 程序 。 

50 设计 报警 电路 。 当 X0 与 Xl 同时 为 ON 时 报警 ， 当 X2 5 ХЗ 同时 为 ON 时 报警 ， 
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X X4 5 X5 同时 为 ON 时 报警 。 
5-50 241Я5241 程序 ， 分 析 010 的 尾数 和 指数 。 
511 用 解码 指令 DECO 编写 5 RIEA 55 点 亮 移 位 、 再 循环 程序 。 


5000 

0 Пу К1288 ІШ) 
5001 

Б ІТ 20 р10 


ІІ 5-241 Æ 5-10 图 














512 用 SFTL 指令 编写 每 隔 3s S Y0 一 停 一 Y1 一 停 一 Y0、Y1 一 停 一 Y2 一 停 一 了 1 Y2 


一 停 一 Y0、Y1 、Y2 一 停 一 循环 的 程序 ， 并 给 以 出 口 停止 。 
5-13 ”执行 图 $-242 程序 ， 说 明 ҮІ, Y2 动作 情况 。 


5000 





ІІ 5-242 题 5-13 图 


5-14 用 ADD 及 SUB 指令 编写 汽车 进入 或 离开 的 车 辆 数 。 设 X1、X2 为 两 组 光电 开关 ， 
当 车 辆 进入 时 ， 先 阻挡 X11， 再 阻挡 X2。 当 车 辆 离开 时 ， 先 阻挡 X2， 再 阻挡 ХІ. 

5-15 用 ROL 指令 编写 K4Y0 共 16 718 1s 循环 左 移 程序 。 

5-6 JH MOV、SFTL 指令 编程 ， 要求: 起 动 一 红 灯 (ҮІ) 亮 1s 一 绿灯 (Y2) 亮 2s 一 
黄 灯 (ҮЗ) 亮 3s 一 (ҮІ, Y2) %4-- (Ү2, ҮЗ) Æ 5s> (Y1, Y2, Y3) 亮 6s 一 停 2s 一 
循环 。 


第 6 章 
= 2 PLC 网 络 及 其 通信 


PLC 网 络 包 括 PLC 控制 网 络 和 PLC 通信 网 络 两 类 。PLC 控制 网 络 是 指 只 传递 开关 量 ， 
日 一 次 传送 的 数据 量 较 少 的 网 络 。 例 如 PLC 主 站 对 远程 IO 站 的 控制 ， 这 些 远程 LO 站 尽 
管 离 PLC 较 远 ,但 PLC 对 它 的 操作 就 好 像 是 在 自己 的 LO 区 一 样 。PLC 通信 网 络 是 指 可 以 
传递 开关 量 又 可 以 传递 模拟 量 ， 且 一 次 传送 的 数据 量 较 大 的 网 络 。 这 类 网 络 有 点 类 似 普 通 微 
机 的 区 域 网 ， 它 包括 PLC 与 РІС 之 间 、PLC 与 现场 设备 (如 触摸 屏 、 变 频 器 等 ) 之 间 的 数 
据 通 信 。 不 同 厂家 、 不 同型 号 的 PLC 都 具有 自己 的 网 络 系统 ， 具 有 自己 的 通信 接口 和 通信 
模块 。 本 章 先 介绍 数据 通信 的 基本 概念 ， 再 介绍 三 蔡 PLC 的 网 络 ， 重 点 介绍 CC-Link 现场 总 
线 开 放 网 络 。 其 他 型 号 PLC 的 网 络 系统 请 查阅 有 关 的 资料 。 

















6.1 数据 通信 网络 的 基本 概念 


6.1.1 数据 通信 系统 的 组 成 

最 简单 的 数据 通信 系统 是 由 传送 设备 、 传 送 控制 设备 、 通 信介 质 和 通信 协议 组 成 的 。 

1. 传送 设备 

传送 设备 含 发 送 需 、 接 收 需 。 对 于 多 台 设 备 之 间 的 传送 ， 有 主 从 之 分 。 主 设备 (РІС 
网 络 称 为 主 站 ) 起 控制 和 处 理 信 息 的 作用 ， 从 设备 (PLC 网 络 称 为 从 站 ) 起 接收 主 站 的 信 
号 、 执 行 主 站 的 控制 信息 的 作用 。 

2. 通信 介质 

连接 传送 设备 的 数据 线 ， 如 同 轴 电 缆 、 双 绞 线 、 光 纤 等 ， 称 为 通信 介质 。 不 同 的 通信 介 
质 ， 其 传送 数据 的 速率 、 文 持 的 网 络 以 及 抗 干扰 的 能 力 都 不 同 。 例 如 ， 同 轴 电 缆 传送 数据 的 
速率 比 双 绞 线 好 ， 光 纤 最 好 。 

3. 通信 协议 

通信 协议 是 数据 通信 和 所 必须 遵守 的 规则 。 它 是 关于 通信 的 各 种 电气 技术 、 机 械 技 术 和 软 
件 技术 的 标准 ， 一 般 是 由 国际 上 公认 的 标准 化 组 织 制定 的 。 适 用 于 区 域 网 的 主要 通信 协议 是 
国际 电子 电气 工程 师 协会 IEEE 的 IEEE 802 通信 协议 ， 它 包括 IEEE 802. 1 ~ IEEE 802. 11 等 
11 个 项 目 。 其 中 IEEE 802.4 为 令 牌 总 线 访 问 方式 、 物 理 层 技术 规 范 协议 ，IEEE 802. 5 NS 
牌 访问 方式 、 物 理 层 技术 规范 协议 ， 在 PLC 网 络 中 影响 较 大 ， 使 用 较 多 。 

不 同 厂 家 、 不 同型 号 PLC 的 通信 协议 不 同 。 三 菱 PLC 大 多 使 用 MELSEC 通信 协议 (ІН 
ER MC 协议 )。MC 协议 是 指 A、Q 系列 РОС 可 以 通过 以 太 网 模块 、CC-Link 网 模块 或 串 行 通 
信和 模块 从 РІС 的 СРО 读 取 数据 和 程序 ， 或 将 数据 和 程序 写 人 PLC 的 CPU 中 去 。 使 用 此 协议 
可 以 对 PLC 进行 过 程控 制 ， 或 向 外 部 设备 发 送 和 接收 数据 。 除 此 以 外 ,三 萎 PLC 的 通信 协 
议 还 有 无 顺序 协议 通信 和 双向 协议 通信 ， 其 中 双向 协议 通信 是 指 利用 双向 协议 的 通信 格式 和 
传递 控制 顺序 ， 在 外 部 设备 和 РІС 的 CPU 之 间 可 以 发 送 和 接收 数据 。 
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4. 局 域 网 网 络 结构 
常见 的 局 域 网 网 络 结构 有 星 形 网 络 、 环 形 网 络 和 总 线 型 网 络 三 种 形式 ， 如 图 6-1 所 示 。 


人 S 2 r 


a) 





图 6-1 网 络 的 常见 结构 
а) 星 形 网 络 b) 环形 网 络 c) 总 线 型 网 络 





星 形 网 络 是 以 中 央 站 为 中 心 与 各 站 连接 的 网 络 。 网 络 中 与 任 一 站 的 通信 都 必须 通过 中 央 
站 。 它 一 般 适 用 于 小 系统 和 不 频繁 的 工作 方式 。 

环形 网 络 是 将 各 站 的 通信 接口 或 适配器 连接 成 一 闭合 环形 线路 的 网 络 。 环 路 上 各 站 都 可 
以 请 求 发 送信 息 ， 也 可 以 接收 信息 。 数 据 信 息 如 果 被 某 个 站 的 接口 所 接收 ， 此 信息 仍 可 以 继 
续 传 送 到 下 一 站 ， 一 直到 发 送 此 信息 的 环 路 接口 为 止 。 

总 线 型 网 络 是 一 种 利用 总 线 将 所 有 站 连接 起 来 的 网 络 。 各 站 对 总 线 具 有 共享 权 和 访问 
权 。 由 于 各 站 共享 一 个 通信 线路 ， 因 此 ， 如 果 两 个 或 两 个 以 上 的 站 同时 发 送信 息 ， 就 会 发 生 
冲突 。 为 了 防止 这 种 冲突 ， 出 现 了 令 牌 总 线 协议 通信 方式 。 令 牌 是 一 组 二 进 制 数 。 网 络 上 各 
站 按 某 种 方式 排序 ， 令 牌 依次 从 一 个 站 传 到 下 一 个 站 ， 只 有 得 到 令 牌 的 站 才 有 权 控 制 和 使 用 
网 络 。 总 线 型 网 络 结构 人 简单， 可靠 性 好 ， 易 于 扩充 和 安装 ， 可 以 用 多 种 速度 传递 数据 ， 网 络 
啊 应 速度 快 ， 是 工业 控制 局 域 网 常用 的 网 络 结构 。 例 如 ， 三 委 PLC 的 CC-Link 网 络 就 是 一 种 
总 线 型 开放 网 络 结构 。 
6.1.2 数据 通信 方式 

1. 数据 传送 方向 

通信 线路 上 数据 传送 的 方向 可 分 为 单 工 、 半 双 工 、 全 双 工 三 种 ， 如 几 6-2 所 示 。 

单 工 传送 是 指数 据 传 递 始 


终 保 持 一 个 方向 ， 如 图 62a 所 B | L Te 


示 。 半 双 工 传送 是 指数 据 可 沿 两 





























个 方向 传递 ， 但 某 一 时 刻 只 允许 7 z > 
一 个 方 癌 的 传送 ， 如 图 6-2b 所 图 6.2 ”数据 传送 方向 
示 。 图 中 某 一 时 刻 A 端 发 送 ，B а) ŽI b) 尘 双 工 с) 全 双 工 


Жаа; 下 一 时 刻 可 以 В п 2 
送 ，A 端 接收 。 全 双 工 传送 方式 是 指数 据 可 以 在 同一 方向 上 同时 发 送 和 接收 ， 如 图 6-2e 所 示 。 
图 中 A 或 B 都 可 以 一 边 发送 ， 一 边 接 收 。 

2. 同步 传送 和 异步 传送 

数据 的 同步 传送 是 指 将 很 多 字符 组 成 一 个 信息 组 〈 通 常 称 为 帧 ) ， 用 同步 字符 来 表示 信 
县 组 的 开始 ， 由 定时 信号 来 实现 发 送 的 同步 。 接 收 端 识 别 此 同步 字符 ， 接 收 此 信息 组 。 信 息 
组 内 的 各 字符 不 需要 各 自 有 起 始 位 和 停止 位 ， 因 此 传送 的 效率 较 高 。 
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异步 传送 是 指 按 一 种 约定 的 格式 将 信息 一 帧 一 帧 地 不 同时 传送 的 方式 。 这 种 约定 的 传送 
格式 是 将 传送 的 数据 编码 成 一 串 脉冲 ， 有 起 始 位 和 停止 位 ， 如 网 6-3 所 示 。 

通常 ， 在 异步 传送 的 通信 线 中 ， 是 

当 没 有 数据 传送 时 ， 通 信 线 处 于 逻辑 | 

1 的 状态 ， 发 送 数 据 时 首先 发 送 逻 辑 | 

| 

| 





0， 这 一 位 即 为 起 始 位 。 之 后 发 送 数 
据 编码 位 ， 一 般 是 ASCH 码 ，7 位 或 8 
位 。 数 据 位 发 送 完 之 后 ， 要 进行 奇偶 
校 验 。 如 果 未 通过 校 验 ， 则 要 重 发 。 图 6-3 异步 传送 的 字符 串 
校 验 位 之 后 是 停止 位 。 停 止 位 可 以 是 1 位 或 2 位 。 接 收 设备 接收 到 停止 位 之 后 ， 通 信 线 又 恢 
复 到 逻辑 1 状态 ， 直 到 下 一 个 数据 串 的 起 始 位 字符 达到 为 止 。PLC 的 串 行 通信 就 是 采用 这 种 
异步 传送 方式 。 

з. 并 行 通信 和 串 行 通信 

并 行 通 信和 是 将 传送 数据 的 各 位 同时 发 送 或 接收 的 通信 方式 。 并 行 通信 的 速度 快 ， 但 通信 
线路 复杂 。 如 果 一 个 并 行 数据 有 nm 位 二 进 制 数 ， 则 需要 有 mn 根 传输 线 。 所 以 ， 并 行 通 信 不 适 
用 于 长 距离 通信 。 

品行 通信 和 是 一 种 将 传送 的 数据 按 位 一 位 一 位 地 发 送 或 接收 的 通信 方式 。 串 行 通信 只 需 两 
根 传输 线 ， 线 路 简单 ， 可 用 于 长 距离 通信 。 

4. 串 行 通信 接口 

个 人 计算 机 (РС) 与 PLC 之 间 、PLC 与 外 部 设备 之 间 的 串 行 通信 广泛 使 用 RS-232、 
RS-422 RS-485 等 串 行 接口 。 本 节 简 单 介 


绍 串 行 通信 接口 的 概念 。 - 
(1) RS-232 接口 RS-232 是 PC 与 外 


部 设备 通信 用 得 最 广泛 的 串 行 接口 。 它 是 一 
种 以 一 根 信号 线 相对 于 接地 线 的 电压 来 表示 
逻辑 1 或 逻辑 0 的 非 平 衡 数据 传输 方式 ， 如 图 64 RS-232 接口 的 连 线 方式 
图 6-4 所 示 。 图 中 TX 为 数据 传送 端 ，RX 为 数据 接收 并 。 
RS-232 传递 数据 为 全 双 工 方式 ， 其 接口 一 般 是 9 针 接口 ， 如 图 6-5 所 示 。 















































针 号 信号 名 称 
1 载体 检测 
2 接收 数据 
3 发 送 数据 
4 数据 端 准 备 
5 信号 接地 
6 数据 集 准 备 
7 请 求 发 送 
8 清除 发 送 
9 调用 指示 


图 6-5 RS-232 的 9 针 接 口 
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(2) RS-422/485 接口 RS-422/485 接口 采用 平衡 驱动 差分 接收 电路 ， 如 图 6-6 所 示 。 
图 中 取消 信号 地 线 ，SDA 、SDB JRX Sm, RDA, RDB 为 接收 信号 端 。 发 送 端的 两 信号 
互 为 反 相 ， 相 当 于 单 端 驱动 器 ， 因 此 RS-422 具有 足够 好 的 抗 干扰 能 力 。 其 接收 端的 电源 上 
拉 电 阻 及 接地 下 拉 电 阻 是 为 了 防止 错误 数据 而 设 。 














发 送 数据 


接收 数据 





图 6-6 RS-422 接口 


如 果 在 RS-422 的 输出 端 设置 一 个 “输出 控制 输入 端 ” 或 称 使 能 端 ) ， 则 形成 RS-485 
接口 ， 如 图 6-7 所 示 。 当 发 送 数据 的 
“输出 控制 输入 端 ” 接 通 ， 接 口 呈 低 阻 
抗 状态 ， 可 以 发 送 数据 。 当 “输出 控制 
输入 端 ” 断 开 ， 接 口 呈 高 阻抗 状态 ， 不 
能 发 送 数据 。 图 6-7 为 多 个 设备 使 用 RS- 
422/485 接口 通信 的 接线 图 。 

目前 PC 的 串 行 通信 接口 为 RS-232 ; 
ЕХ 系列 PLC 的 串 行 通信 接口 是 RS-422 ; 
9% FR 变频 器 的 串 行 通信 接口 是 RS- 
485; 三 狠 触 摸 屏 串 行 通信 接口 有 两 个 ， 
一 个 是 RS-232; 另 一 个 是 RS-485。 

串 行 通信 除了 使 用 以 上 介绍 的 串 行 
接口 外 ， 还 可 以 使 用 串 行 通信 模块 ， 例 
12% PLC 的 QJ71C24 串 行 通信 接口 模 
块 ， 具体 应 用 请 参阅 有 关 资 料 。 16-7 RS-422/485 接口 通信 接线 图 





输出 控制 输入 
接收 数据 











6.2 =Æ PLC 的 通信 和 网络 





三 至 PLC 提供 了 三 层 网 络 (如 图 6-8 所 示 ) : 用 于 信息 管理 的 以 太 网 ( Ethernet) ， 用 于 
控制 管理 的 局 域 网 ， 用 于 设备 管理 的 开放 式 现场 总 线 CC-Link 网 。 本 市 简单 介绍 以 太 网 和 局 
域 网 ， 下 市 重点 介绍 CC-Link 网 。 
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工厂 局 域 网 (LAN) 1 








— Ae _ = Е Ü 
Emm ë Em L | 
ЕТТЕ ee - 用 光纤 环 路 / 同 轴 总 线 连 接 
Ç MELSECNE T/H | 


ШІ HIT ІШІП 


用 光纤 中 继 器 ， 可 增加 连 MELSECNET/H 远程 站 ， 
тт 


用 ев 

| | | XZ 2 j y i I 

m — 而 s am ЕГІП Hil 
| оо 4 1 wg 


е2. “ -1 





设备 层 






图 6-8 2 PLC 的 三 层 网 络 


6.2.1 以 太 网 

РІС 的 以 太 网 是 通过 以 太 网 模块 (QJ71E-100、QJ71E71) 与 上 位 机 系统 接口 模块 
连接 ， 形 成 以 太 管 理 网 。 它 具有 以 下 主要 功能 : 

1) 使 用 网 络 互 联 技术 通信 协议 (TCP/AIP)， 解 决 异种 网 络 互联 问题 。 

2) 使 用 MC 通信 协议 ， 可 以 在 网 内 PLC 之 间 、PLC 与 外 部 设备 之 间 进 行 数据 传递 。 

3) 可 以 通过 电子 邮件 传送 和 接收 数据 。 
6.2.2 局 域 网 

9% РІС 的 局 域 网 有 以 下 儿 种 . 

1. MELSEC-I/O 通信 系统 

这 是 一 个 由 РІС 控制 远程 VO 组 件 的 系统 。 它 不 需要 附加 任何 编程 知识 和 网 络 参数 设 
置 ， 就 能 控制 远程 0 组 件 。 远 程 LO 组 件 含 远程 输入 组 件 (如 型 号 为 AJ55TB3-4D、 
AJ55TB3-8D 的 组 件 ) 和 输出 组 件 (如 型 号 为 AJ55TB2-4R、AJ55TB2-8R 的 组 件 ) 。 这 些 [/O 
点 只 需 用 X、Y 编程 ， 就 如 同 标准 的 LO 组 件 一 样 。 

2. MELSECNET/10 网 络 

МЕІБЕСМЕТ/10 网 是 令 牌 网 , 它 通 过 网 络 组 件 (A1SJ71LP21、A1SJ71LP21GCE , 令 牌 环形 
网 ;Al1SJ71BR11 , 令 牌 总 线 网 ) 将 任意 的 CPU 组 件 挂 到 网 络 系统 中 ， 它 的 传输 速率 最 大 达 
10Mbit/s。 它 可 以 承担 以 计算 机 为 支撑 的 工厂 柔性 制造 系统 众多 的 数据 流 ， 有 很 强 的 网 络 监 
督 能 力 。 

3. MELSECNETVI 网 络 

MELSECNET/II 网 的 网 络 组 件 是 A1SJ71AP21 .A1SJ71AP21-S3 等 。 它 是 双环 网 络 , 其 中 
一 个 为 正 向 环 ( 或 称 主 环 路 ) , 男 一 个 为 反问 环 (或 称 副 环 路 )。 如 有 果 主 环 路 发 生 故 障 , ЖЖ ЕН 
动 切换 到 副 环 路 ;如 果 两 个 环 路 都 发 生 故 障 , 则 仍然 在 连接 的 站 之 间 保 持 数据 通信 。 它 可 以 执 
行 从 一 个 本 地 站 癌 主 站 或 从 主 站 癌 任 意 本 地 站 的 数据 通信 ,可 以 用 通信 位 软 元 件 和 字 软 元 件 
去 改变 或 监控 任意 站 的 ON/OFF 状态 和 数据 值 。 
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4. MELSECNET/H 网 络 

MELSECNET/H 网 可 以 与 MELSECNET/10 网 兼容 ,， 具 有 更 高 的 传输 速率 ， 最 大 大 
25Mbit/s。 它 使 用 QJ71LP21-25 网 络 组 件 ， 可 连接 8 个 从 站 ， 具 有 强大 的 远程 IO 管理 能 
能 实现 大 规模 、 大 容量 的 集中 管理 和 分 布 式 管理 的 控制 。 





6.3 CC-Link 开放 式 现 场 总 线 网 


6.3.1 CC-Link 网 的 组 成 

CC-Link 网 是 一 种 开放 式 现场 总 线 网 。 它 由 主 站 、 本 地 站 、 远 程 IO 站 、 远 程 设 备 站 等 
组 成 ， 如 图 6-9 所 示 。 

图 中 主 站 为 控制 数据 链接 系统 的 站 。 本 地 站 是 能 与 主 站 及 其 他 本 地 站 通信 的 站 。 主 站 、 
备用 主 站 和 本 地 站 都 有 РІС CPU + QJ61BT11 或 A1SJ61BT11 模块 ， 其 中 CPU 可 以 独立 编程 。 
每 个 CC-Link 系统 主 站 只 有 1 个 ， 本 地 站 最 多 可 以 有 26 个。 远程 VO 站 是 人 处理 位 元 件数 据 
的 远程 站 ,通常 使 用 AJ65BTB1-160 或 
А165ВТС-320 模块 ， 它 最 多 可 以 有 64 个 
站 。 远 程 设备 站 是 能 处 理 位 元 件 和 字 元 
件 的 远程 站 ,例如 模拟 /数字 转换 模块 
AJ65BT-64AD， 它 最 多 可 以 有 42 个 站 。 
智能 设备 站 是 可 以 瞬时 传送 的 站 ， 例 如 
RC-32C 接口 模块 AJ65BT-R2， 它 最 多 可 
以 有 26 个 站 。 但 一 个 主 站 总 共 可 以 带 
64 个 远程 VO 站 、 备 用 主 站 、 远 程 设备 
站 和 智能 设备 站 。 

CC-Link 网 能 完成 以 下 的 功能 : 

1) 主 站 与 远程 O 站 的 通信 ; 

2) 主 站 与 远程 设备 站 的 通信 ; 

3) 主 站 与 本 地 站 的 通信 ; 

4) 主 站 与 智能 设备 站 的 通信 。 图 6-9 CC-Link 网 

CC-Link 网 具有 强大 的 网 络 监 督 和 
数据 链接 功能 。 当 主 站 的 CPU 或 电源 故障 ， 系 统 可 以 切换 到 备用 主 站 继续 进行 数据 链接 。 
当 某 一 个 站 的 模块 因 停电 而 失效 ， 也 不 会 影响 其 他 站 的 正常 通信 。 

在 创建 CC-Link 网 时 ， 可 以 使 用 A 系列 PLC， 也 可 以 使 用 0Q 系列 PLC。 但 如 果 使 用 CPU 
连接 模块 QJ61BT11 时 ， 要 使 用 Q 系列 PLC。 因 为 使 用 QJ61BT11 模块 时 ， 设 置 网 络 参 数 时 
不 必 创 建 顺序 程序 ， 而 只 须 利 用 编程 软件 CPPW 即 可 ( GPPW 的 基本 用 法 见 第 8 章 )。Q £ 
列 PLC 与 A 系列 PLC 在 很 多 地 方 都 是 相似 的 。 表 6-1 列 出 了 常用 的 © 系列 PLC 的 一 些 属性 。 
请 读者 比较 一 下 。 


























表 6-1 Q 系列 PLC 






















































































型 (ша | 
项 H т 
Q02CPU Q02HCPU Q06HCPU Q12HCPU Q25HCPU 
控制 方式 存储 程序 的 反复 运算 
输入 输出 控制 方式 刷新 方式 
顺序 控制 专用 语音 
程序 语言 继电器 符号 语言 (梯形 图 ) ,逻辑 符号 语言 (列表 ) 
SFC < MELSAP-3 > .MELSAP-L 
Ah FE E LD 79ns 34ns 
E IE ФЕ 
Ny Е DI m ( МОУ DO 23715 102 
ін 村 时 间 恒 см 、 S taya 
. (保持 扫描 时 间 恒 0.5 ~2000ms( 可 以 以 0.5ms 为 单位 设置 ) 
步 数 28k 步 28k 步 60k 步 124k 步 252k 步 
程 序 
容量 文件 数 28( 个 ) 28( 个 ) 60( 个 ) 124( 个 ) 252( 个 ) 
输入 输出 软 元 件 点 数 8192 点 (X/Y0 ~ 1FFF) 
输入 输出 点 数 4096 点 (X/Y0 ~ FFF) 
РІК ГМ | 默认 8192 点 (M0 ~ 8191) 
ВАЕ ASL L] 默认 8192 点 (LO ~8191) 
链接 继 电 需 [B] 默认 8192 点 (BO ~ 1FFF) 
ЖЫЗҚ Т) 默认 2048 点 (TO ~ 2047) (低速 定时 圳 /高 速 定时 器 共用 ) 
低速 定时 需 / 高 速 定时 器 的 切换 采用 指 今 设置 
低速 定时 器 /高 速 定时 器 的 计 测 单位 采用 参数 设置 
(低速 定时 器 :1 ~ 1000ms ,lms 单位 ,默认 100ms) 
(高 速 定时 器 :0.1 ~100ms,0.1ms 单位 ,默认 10ms) 
累加 定时 器 [ST] 默认 0 点 (STO ~ 2047 ) (低速 定时 器 /高 速 定 时 需 共 用 ) 
低速 定时 需 / 高 速 定时 器 的 切换 采用 指 今 设置 
低速 定时 器 /高 速 定时 器 的 计 测 单位 采用 参数 设置 
(低速 定时 器 :1 ~ 1000ms ,lms 单位 ,默认 100ms) 
(高 速 定时 器 .0.1 ~100ms,0.1ms 单位 ,默认 10ms) 
ӘЖЕ C] 普通 计数 器 ”默认 1024 点 (C0 ~ 1023) 
软 中 断 计 数 姨 最 大 2128 点 (默认 0 点 ,利用 参数 进行 设置 ) 
ii 数据 寄存 融 [D | 默认 12288 点 (D0 ~ 12287) 
Б 链接 寄存 器 [ W ] 默认 8192 点 (WO ~1FFF) 





报警 器 [下 ] 


默认 2048 点 (F0 ~ 2047) 





ТЮН я V | 





文件 寄存 器 [R] 


默认 2048 点 (V0 ~2047) 


32768 点 32768 点 /65536 点 131072 点 
































链接 特殊 继电器 [ SB] 2048 (SBO ~ 7ЕЕ) 
链接 特殊 寄存 器 [SW | 2048 点 (SW0 ~7FF) 
步 进 继电器 [S] 8192 点 (SO ~8191 ) 
变 址 寄存 器 [Z] 16 点 (Z0 ~15) 
指针 [了 P] 4096 лі (РО ~4095) ,利用 参数 设置 文件 内 指针 /通用 指针 的 使 用 范围 
"ИІНІ 256 (10-255) 
利用 参数 设置 系统 中 断 指针 128-131 的 固定 周期 间隔 (0.5 ~ 10000 ,0. 5ms 单位 ) 
特殊 继电器 [SM] 2048 点 (SM0 ~ 2047) 
特殊 寄存 器 [ SD | 2048 点 (SD0 ~ 2047) 
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6.3.2 QJ61BT11 模块 
在 以 Q 系列 PLC 构成 的 CC-Link 网 中 ， 模 块 QJ61BT11 是 至 关 重 要 的 。 下 面 简 述 之 。 
CPU 连接 模块 QJ61BT11 的 面板 如 图 6-10 所 示 ， 各 部 分 意义 如 下 : 

图 中 1 为 LED 显示 ， 其 中 . 

RUN ON ， 为 模块 正常 运行 ，OFF， 为 警戒 定时 器 出 错 ，; 

L RUN ОМ, 正在 进行 数据 链接 ; 

MST ON， 主 站 运行 ; 

SMST ”ON， 备 用 主 站 运行 ; 

SD ON， 正 在 发 送 数据 ; 

RD ON， 正 在 接收 数据 ; 

ERR ON， 所 有 站 通信 和 错误; 

LERR ”ON， 上 位 机 通信 和 错误。 

图 中 2 为 站 号 设置 开关 。 设 置 模块 站 号 ,0 为 主 站 ; Ж 
地 站 为 1 ~64; 备用 主 站 为 1 ~64。 

图 中 3 为 传送 速率 /模式 设置 开关 。 

0 ~4， 在 线 。0 一 一 传送 速率 156kbit/s; 1 一 一 传送 速率 
625kbit/s; 2 一 一 传送 速率 2.5Mbit/s; 3 一 一 传送 速率 
5Mbit/s; 4 一 一 传送 速率 10Mbit/s。 

5 ~9， 线 路 测试 。5 一 一 传送 速率 156kbit/s; 6 一 一 传送 
速率 625kbit/s; 7 一 一 传送 速率 2. 5Mbit/s; 8 一 一 传送 速率 
5Mbit/s; 9 一 一 传送 速率 10Mbit/s。 

A ~E， 便 件 测试 。A 一 一 传送 速率 156kbit/s; B 一 一 传 
送 速 率 625kbit/s; C 一 一 传送 速率 2. 5Mbit/s; D 一 一 传送 速 
K SMbit/s; FE 一 一 传送 速率 10Mbit/s。 

图 中 4 为 接线 端子 排 。 连 接 方法 如 图 6-11 所 示 。 其 中 
SLD 和 FG 已 在 模块 内 连接 。 




























终端 电阻 


图 6-11 QJ61BT11 的 接线 端子 


6.3.3 构建 CC-Link 网 的 一 般 方 法 

构建 CC-Link 网 的 一 般 方 法 为 . 

1) 配置 CC-Link 网 的 设备 ， 选 择 主 站 /本 地 站 的 CPU 和 模块 ; 选择 远程 LO 站 模块 ; 
选择 远程 设备 站 模块 。 

2) 设置 主 站 /本 地 站 的 站 号 和 传送 速率 ; 设置 远程 LO 站 、 远 程 设备 站 的 站 号 和 传送 
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速率 。 站 号 的 设置 是 连续 的 。 例 如 设置 主 站 的 站 号 为 0， 下 一 个 远程 VO 站 (占用 4 个 站 ) 
的 站 号 设 为 1， 下 一 个 远程 设备 站 (占用 两 个 站 ) 的 站 号 应 设 为 5， 依 此 类 推 。 同 一 网 络 的 
传送 速率 应 设 为 相同 。 

3) 设置 主 站 /本 地 站 的 网 络 参 数 和 自动 刷新 参数 。 

下 面 用 主 站 与 远程 LO 站 的 通信 和 主 站 与 本 地 站 的 通信 来 说 明 构 建 CC-Link 网 的 方法 。 
6.3.4 主 站 与 远程 L/O 站 的 通信 

1. 主 站 与 远程 VO 站 的 通信 系统 

主 站 与 远程 LO 站 的 通信 系统 如 图 6-12 所 示 。 图 中 主 站 由 0 系列 CPU + QJ61BT11 模块 
组 成 ，1 号 站 为 输入 模块 ，2 号 站 为 输出 模块 ，3 号 站 为 输入 /输出 模块 。 


L = LL L M 


— А ЦООФНСРІЛОУ6ІВТІІ | CX41ICY41PIQX41IQY41P 














终端 电阻 
远程 IO 站 (1 号 站 ) 远程 VO 站 (2 号 站 ) 远程 IO 站 (3 号 站 ) 
0000 0000 O ПО00 O 
OO OO 
| 输入 模式 | 输出 模块 





96-12 主 站 与 远程 VO 站 的 通信 系统 
2. 设置 主 站 站 号 与 传送 速率 
主 站 站 号 和 传送 速率 都 是 在 QJ61BT11 模 块 上 设置 的 ， 如 图 6-13 所 示 。 
图 中 主 站 站 号 设 为 0， 传 送 速率 设 为 0， 即 156kbit/s。 
3. 设置 远程 VO 站 站 号 和 传 








sà ОЈ6ІВТІІ 
ыи 
RUNO OLRUN 
远程 O 站 站 号 的 设置 分 别 MV s: 
在 各 模块 面板 上 进行 ， 如 图 6-14 ЕКВ. OLERR. 













所 示 。 三 个 远程 IO е 别 设 为 STATION NO 
1, 2, 3, 传送 速率 设 为 0。 

4. 设置 主 站 的 网 络 参数 

网 络 参数 共有 17 项 ， 见 表 6-2。 

表 中 的 起 始 1⁄0 号 、 类 型 、 
模式 设置 、 总 链接 数 必须 填写 
自动 刷新 参数 RX、RY、RWw、 
RWr 要 根据 程序 的 编写 情况 来 


设置 。 


站 号 设置 开关 


1! 主 站 必须 设 为 "00 


传送 速率 /模式 设置 开关 
0(156kbit/s/ 在 线 ) 





主 站 站 号 和 传送 速率 的 设置 
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传送 速率 / 模式 设置 开关 
0(156kbit/s) 












MITSUBISHI MELSEC AJ65BTB1-16D 





站 号 设置 开关 
一 en | O | 1 _ 
| мювта-өТ | o | 2 | 


AJ65BTB1-16DT 








ЕЖЕШ 








.0 


1 
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STAT 





on 


9014 
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IO 
„0 210 
OR 


654 



































图 6-14 ”远程 VO 站 站 号 和 传送 速率 的 设置 
表 6-2 网 络 参 数 
项 目 设置 范围 и = 值 
起 始 O 地 址 0000 ~ ОЕЕО 0000 
өсін 输入 数据 保持 /清除 清除 
操作 设置 默认 :清除 保持 
主 站 е. PA 
зе >Ë 主 站 
2... 主 站 ( 双 工 功能 
5 JN 本 地 站 
5. 备用 主 站 
默认 : 主 站 
在 线 (远程 网 络 模式 ) Тен? Те 
在 线 (远程 网 络 模式 ) 
模式 s 远程 VO 网 络 模式 ) 在 线 (远程 1/0 网 络 模式 ) 
默认 ;在线 (远程 网 络 模式 ) 离线 
1-64 т 
所 有 连接 数 默认 .64 3 个 模块 
远程 输入 (RX) 软 元 件 名 称 : 从 X,M,L,B,D,W,R 或 ZR 中 选择 
远程 输出 (RY) 软 元 件 名 称 : 从 Y,M,L,B,T,C,ST,D,W,R 或 ZR 中 选择 
远程 寄存 器 ( RWr) 软 元 件 名 称 : 从 M,L,B,D,W,R sk ZR 中 选择 
远程 寄存 髓 ( RW. y ) 软 元 件 名 称 : 从 M,L,B,T,C,ST,D,W,R 或 ZR 中 选择 
ЖЕН ЖЕ (SB) 软 元 件 名称 : 从 M,L,B,D,W,R,SB 或 ZR 中 选择 
特殊 寄存 髓 (SW) 软 元 件 名 称 : 从 M,L,B,D,W,R,SW 或 ZR 中 选择 
重 试 次 数 * 1 о 次 数 





默认 :3 























(2%) 
项 H 设置 范围 设 置 值 
自动 重 连接 站 数 * 1 5. 模块 
w 21: 1 ~64( 空 自 :未 指定 备用 主 站 ) 
备用 主 站 号 = 1 ТЕТЕ 
PLC 宕 机 选择 o 停止 /继续 
异 司 ; 
扫描 模式 设置 2. 异步 /同步 





0 ~100(0: 未 指定 ) 


正 迟 信息 设 $5 
延迟 信息 设置 *1 默认 :0 








主 站 的 网 络 参数 设置 通常 使 用 CPPW 软件 ， 方法 如 下 : 

打开 计算 机 ， 启 动 GCPPW 软件 GX Developer， 单 击 “ 工 程 作 成 ”， 选 择 “PLC 系列 ” 
QPLC， 选 择 “PLC 类 型 ”Q02， 单 击 “ 确 定 ”， 出 现 CPPW 编辑 屏幕 。 单 击 工程 一 览 表 的 
“参数 ”， 双 击 “ 网 络 参 数 ”， 出 现 网 络 参 数 设 置 对 话 框 ， 单 击 “CC-Link”， 出 现 CC-Link 网 
络 参数 设置 对 话 框 ,设置 各 参数 ， 如 图 6-15 所 示 。 图 中 设置 的 网 络 参数 为 : 

远程 输入 (RX) 的 刷新 软 元 件 为 X1000，; 

远程 输出 (RY) 的 刷新 软 元 件 为 Y1000，; 

远程 读 取 寄 存 器 (RWr) 的 刷新 软 元 件 为 D1000 ; 

远程 写 人 寄存 器 (RWw) 的 刷新 软 元 件 为 D2000，; 

特殊 继电器 (SB) 的 刷新 软 元 件 为 SBO; 








СС-а) п | № 空白 ; 未 设置 
 — a V n AhIKi 3 
pr |0 
操作 设置 操作 设置 === 








к=з > М 
— ЖЖЫНЯЕ — — jr Sm Babes 0. s 
= 
Б] 软 元 件 内 存 
R) RTE 
— ши, | il (- 
远程 寄存 器 Р| шы | 
қы | гы | 
— ал | о 2 
ЕВС | ою 
_ ji | зо 
ы БН |1: (|) 
ы жібе |) 
— (mnj eE .  , М 
ПИЕСИ j 7 
ы ЖЕНЕ — | 5 y 


ы ЖЕНЕ | aea | | 
ы meei | ШЕ || 
中 断 设置 

НЕ 


ЖЕЗЕ( RE 上 已 设置 完毕 ) 在 必要 时 进行 设置 【 0 / 已 设置 完毕 ) 


设置 项 目 骨节 ; 以 50 窒 秒 汶 单 位 在 0--100 范 围 内 输入 性 接 扫描 的 延迟 时 间 。 
司 如 如 果 襄 置 100， 延 退 时 间 洲 5ms。 


EATA 清除 检查 结束 设置 取消 


图 6-1$ “网络 参数 设置 
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йен (SW) 的 刷新 软 元 件 为 SW0。 

SB 是 特殊 链接 继电器 (位 元 件 ) ，SW 是 特殊 链接 寄存 需 〈 字 元 件 ) 。 它 代表 模块 主 站 / 
本 地 站 模块 缓冲 存储 器 的 信息 ， 用 于 检查 数据 链接 状态 。 

为 何 图 6-15 中 RX. RY. RWw. RWr 刷新 软 元 件 分 别 设置 为 X1000、Y1000、D1000、 
02000 WE? 为 此 ， 了 解 一 下 CC-Link 的 通信 过 程 。 

CC-Link 系统 使 用 了 QJ61BT11 模块 ， 一 打开 电源 ， 系 统 就 执行 CC-Link 启动 ， 完 成 链 
接 扫描 、 自 动 刷 新 过 程 。 

远程 输入 时 ， 远 程 VO 站 的 输入 状态 (X), ， 通 过 链接 扫描 上 自动 地 存 人 主 站 的 “远程 输 
人 RX” 组 冲 存 储 右 ， 再 将 缓冲 存储 器 的 内 容 上 自动 刷新 到 PLC CPU ШАЯН (Хх) 中 
E, wi VO 站 如 果 是 一 个 站 ， 有 16 点 输入 ; 如 果 是 两 个 站 ， 有 32 点 。“ 远 程 输入 RX” 
为 每 个 站 预 留 32 点 ， 如 图 6-16 所 示 。 





远程 IO 站 远程 IO 站 
(1 号 站 (2-53 
PLC CPU 主 站 占用 1 个 站 ) 占用 1 个 站 ) 









远程 输入 RX 






XOF~X00 


XOF~X00 
ХІЕ-Х10 


| 


远程 输出 时 ,将 PLC CPU 输出 继电器 “Y” 的 状态 自动 刷新 到 主 站 的 “远程 输出 КҮ” 
缓冲 存储 器 ， 再 链接 扫描 到 远程 IO 站 ， 驱 动 远程 VO 站 相应 的 Y， 如 图 6-17 所 示 。 








图 6-16 远程 输入 


远程 IO 站 远程 IO 站 
PLC CPU 主 站 (3 号 站 ， 占 用 1 个 站 ) (4 号 站 ， 占 用 1 个 站 ) 
远程 输出 RY 


| RYOF-RY00 | 
| КҮІЕ-КҮІ0 | 
| КҮ2Е-КҮ20 | 
| RY3F~RY30 | 









RY4F-RY40 YOF~Y00 
КҮ5Е-КҮ50 


RY6F-RY60 | ҮйЕ-Ү00 ' 
КҮ7Е-КҮ70 ҮТІЕ-Ү10 
КҮЗЕ-КҮЗ80 


RY7FF~RY7FO 16 点 模块 





32 点 模块 


图 6-17 远程 输出 
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图 6-12 的 远程 VO 站 与 主 站 的 链接 扫描 和 自动 刷新 关系 如 图 6-18 所 示 。 图 中 1 号 站 的 
输入 XOF ~ X00 刷新 为 PLC CPU 的 X100F ~ X1000。2 号 站 的 输出 YOF ~ Y00 刷新 为 РІС 
CPU 的 Y102F ~ Y1020。3 号 站 的 输入 X07 ~ X00 刷新 为 PLC СРО 的 X1047 ~ X1040。3 号 站 
的 输出 YOF ~ Y08 刷新 为 PLC CPU 的 Y104F ~ Y1048。 因 此 ， 在 设置 网 络 参 数 RX. RY. 
RWr. RWw. SB. SW 时 ， 必 须 设置 刷新 软 元 件 的 首 址 。 各 站 的 刷新 软 元 件 号 按 站 号 是 连 
续 的 。 








I 远程 IO 站 (1 号 站 ) 
AJ65BTB1-16D 
e X100F-X1000 | Х0Е-Х00 | 
) 
Са X101F~X1010 | 
Х102Е-Х1020 
СТ | XI02F~X1020 | 
kas Х103Е-Х1030 
5 my4 || X104F-X1048 | Х1047-Х1040 远程 1O 站 (2 号 站 ) 
Х105Е-Х1050 А165ВТВ1-16Т 
| Ү0Е-Ү00 
ТЕ Ү100Е-Ү1000 
Y101F-Y1010 远程 JO 站 (3 号 站 ) 
ЕТЕП Ү102Е-Ү1020 AJ65BTB1-16DT 
= Ү103Е-Ү1030 | 
3 号 站 [|_Y104F~Y1048 | Ү1047-Ү1040 Т0Е-Ү08 Т07-Ү00 


图 6-18 РІС CPU 元 件 与 远程 VO 站 输入 输出 的 关系 


5. 编写 控制 远程 IO 站 的 主 程序 

控制 远程 O 站 的 主 程序 如 图 6-19 所 示 。 

程序 中 第 0 步 ХО 是 模块 出 错 的 信息 ，XOF 是 模块 准备 好 的 信息 ，X1 是 上 位 机 数据 链接 
好 的 信息 。 特 殊 链 接 寄存 器 SW80 ~ SW84 (或 为 H680 ~ H683) ( 共 64 位 ) 表示 每 个 站 数据 
链接 状态 “0” 为 正常 ; “1” 为 发 生 数据 链接 错误 。 现 将 SW80 (或 为 H680) š К4М0, 
如 M0=1, 或 Ml=1、M2 =1 则 表示 1 号 站 有 和 错 , 或 2 号 站 、3 号 站 有 错 ， 分别 令 Ү50, 
Ү51 或 Y52 得 电 ; 否则 ， 分 别 跳 到 P10、P11 或 P12 执行 对 各 站 的 控制 。 

执行 第 23 步 ，1 号 站 的 ХО 接 通 (经 自动 刷新 即 主 站 的 X1000 接 通 )， 主 站 的 Ү40 
得 电 。 

执行 第 31 步 ， 当 主 站 的 X21 接 通 ， 主 站 的 Y1048 得 电 ， 经 自动 刷新 即 3 号 站 的 Y08 得 
电 。 当 3 号 站 的 ХО 接 通 (经 自动 刷新 即 主 站 的 X1040 接 通 ) ， 主 站 的 Y41 得 电 。 

由 此 可 见 ， 主 站 与 远程 LO 站 实现 了 数据 通信 。 
6.3.5 主 站 与 本 地 站 的 数据 通信 

下 面 用 主 站 (QCPU + QJ61BT11 模块 ) 与 一 本 地 站 (QCPU + QJ61BTI11 模块 ) (占用 4 
个 站 ) 构成 的 系统 说 明 主 站 与 本 地 站 的 数据 通信 。 
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号 为 1 (本 地 站 占用 4 个 站 但 只 须 指 定 第 一 个 站 号 ) 。 在 主 站 和 本 地 站 的 “传送 速率 /模式 设 


1. 设置 主 站 和 本 地 站 的 站 号 与 传送 速率 


在 主 站 和 本 地 站 的 QJ61BT11 模块 的 “站 号 设置 开关 ”上 设置 主 站 站 号 为 0， 本 地 站 站 











置 开 关 ” 上 均 设 置 为 0 (传送 速率 为 136kbit/s ) 。 


Р10 


Р11 


Р12 


22 


23 


26 


30 


31 


34 


36 


xÜ ADF Al 


H 上 -5nOV Уеб Kamo ka 


------:-:-Б-Б-Б-ББ-БББ-ББ:-Б-Б-Б:.:-:---е49 


ALL Р10 
М1 
ALL Р11 
№12 
ALL Pl2 
END 
Һ1000 


RET 
121 
-lo 
X1040 


图 6-19” 主 站 与 远程 VO 站 通信 的 主 程序 
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2. 设置 主 站 和 本 地 站 的 自动 刷新 参数 

由 GPPW 软件 得 网 络 参 数 设 置 如 图 6-20 所 示 。 图 中 “类 型 ” 栏 对 主 站 填 为 “ 主 站 ”， 
对 本 地 站 填 为 “本 地 站 ”。 设 置 的 自动 刷新 参数 如 下 : 

远程 输入 (RX) 的 刷新 软 元 件 为 X1000，; 

远程 输出 (RY) 的 刷新 软 元 件 为 Y1000，; 

远程 读 取 寄存 器 (RWr) 的 刷新 软 元 件 为 D1000 ; 

远程 写 人 寄存 器 (RWw) 的 刷新 软 元 件 为 02000; 

特殊 继 电 右 (SB) 的 刷新 软 元 件 为 SBO; 

特殊 寄存 右 (SW) 的 刷新 软 元 件 为 SW0。 














х 





- 到 工程 未 设置 CC-Link 模 块 数 (1) i | № 空白 : REH 
+ 程序 
ТІ 软 元 忻 注释 
Ji) 参数 
m] клей 
5) 网 络 参数 | 
а) 远程 口令 ГІМЕ |МЕЯНО ll 
Е] я ЕКЕНІ СИЕ ЕИ 
Е Е | ШАЯ | ша 4/02 


ы нм ЕҚ | - 
ыж ам) оша | 2 
қы РЕ) оосомәә | - 
ық таза Ил сы | 


ERSTE 508 н ы ожа ы 
2% 


必要 设置 ( жо / ЕЕЕ) 在 必要 时 进行 设置 ( +u / 已 设置 完毕 ) 
设置 项 目 细节 : 


XY 分 配 确认 清除 检查 结束 设置 取消 

















图 6-20 “网络 参数 


3. 主 站 PLC CPU 与 本 地 站 PLC CPU 的 软 元 件 刷新 和 链接 的 关系 

主 站 РІС СРО 与 本 地 站 PLC СРО 的 输入 /输出 开关 软 元 件 刷 新 和 链接 的 关系 如 网 6-21 
所 示 。 图 中 阴影 部 分 是 实际 应 用 的 元 件 。 其 刷新 和 链接 过 程 如 下 : 

1) 图 中 本 地 站 CPU 的 输出 (Y) 用 自动 刷新 参数 设置 存储 在 本 地 站 的 “远程 输出 
(RY)” НЫН, “远程 输出 (RY)” 作 为 本 地 站 系统 中 的 输出 数据 。 当 每 次 链接 扫 
摘 时 ， 本 地 站 的 “远程 输出 (RY)” 的 数据 上 自动 存 人 主 站 的 “远程 输入 (RX)” 绥 冲 存 储 
条 中 ， 以 及 存 人 其 他 本 地 站 “远程 输出 (RY)” 中 。 主 站 的 “远程 输入 (RX)” 数 据 上 自动 
刷新 存储 在 主 站 CPU 的 软 元 件 “X” 中 。“ 远 程 输入 (RX)” 作 为 本 地 站 系统 中 的 输入 
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数据 。 


2) 主 站 输出 (Y) 时 ， 用 上 自动 刷新 参数 设置 存储 在 主 站 的 “远程 输出 (RY)” 绥 冲 存 
储 瘟 中 。 当 每 次 链接 扫描 时 ， 上 自动 存 人 本 地 站 的 “远程 输入 RX)” Roat, AF 


和 人 本 地 站 CPU 的 软 元 件 (X) F, 





主 站 PLC CPU 本 地 站 (1 号 站 : 占用 4 个 站 ) 本 地 站 PLC CPU 
X100F~X1000 Y100F~Y1000 
Х101Е-Х1010 Ү101Е-Ү1010 

' |Х1І02Е-Х102011|! ) x ı | |Ү102Е-Ү1020| | 
Х103Е-Х1030 Ү103Е-Ү1030 





Х104Е-Х1040 
Х105Е-Х1050 
Х106Е-Х1060 


|Х1070-Х1070 





' |Y102F-Y1020| 
позе уо) | 
oo vion 





四 一 最 后 两 位 不 能 用 于 主 站 和 本 地 站 之 间 的 通信 









Y104F~Y1040 
Ү105Е-Ү1050 
Ү106Е-Ү 1060 


|| Ү107Е-Ү1070 


| X102F-X1020 
FT 
[ото хото 


86-21 主 站 与 本 地 站 的 输入 输出 软 元 件 刷新 和 链接 的 关系 


主 站 PLC CPU 与 本 地 站 РІС СРО 的 数据 读 取 / 写 入 的 刷新 和 链接 关系 如 图 6-22 所 示 。 
图 中 ，RWr 为 远程 读 取 寄存 古 ; RWw 为 远程 号 入 寄存 妖 。 

图 中 的 主 站 与 本 地 站 数据 读 取 / 写 和 人 的 刷新 和 链接 关系 如 下 : 

1) 本 地 站 РІС CPU 的 字数 据 (D) 由 自动 刷新 存储 在 本 地 站 的 “远程 写 入 寄存 带 
(RWw)” 绥 冲 存 储 器 中 ， 此 数据 是 存储 在 与 自己 本 地 站 相 适 应 的 区 域 中 。 当 每 次 链接 扫描 
时 ， 此 数据 自动 存储 在 主 站 “远程 读 取 寄存 右 (RWr)” 绥 冲 存储 如 中 ， 以 及 其 他 本 地 站 的 
“远程 号 人 寄存 各 (RWw)” 绥 冲 存储 器 中 。 存 储 在 主 站 RWr 的 数据 ， 经 自动 刷新 存储 到 主 
站 CPU 的 软 元 件 (D) 中 。 

2) 主 站 CPU 的 软 元 件 (D) 输出 时 ， 经 自动 刷新 存储 到 主 站 的 “远程 写 人 寄存 需 
(RWw)” 缓 冲 存储 右 中 ， 当 每 次 链接 扫描 时 ， 此 数据 自动 存储 在 本 地 站 的 “远程 读 取 寄存 
器 (RWr)” 绥 冲 存储 器 中 。 此 数据 作为 本 地 站 系统 的 读 取 数据 ， 再 经 自动 刷新 存储 到 本 地 
站 CPU 的 软 元 件 (D) 中 。 
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主 站 PLC CPU 主 站 


RWr00 


本 地 站 PLC CPU 






D1000 RWw00 D2000 
D1001 RWr01 RWw01 D2001 





Da 














图 6-22” 主 站 与 本 地 站 数据 读 取 写 人 的 刷新 和 链接 关系 


4. 编写 主 站 和 本 地 站 程序 

主 站 程序 如 图 6-23 所 示 。 

图 6-23 程序 第 0 行当 模块 无 出 错 ， 模 块 已 准备 好 ， 而 且 上 位 机 数据 已 链接 好 ， 将 放 在 
НО 位 置 的 模块 (QJ61RT11) 的 H680 ( 即 链接 特殊 寄存 带 (SW) 的 SW80 的 内 容 ) 读 到 
K4M0 中 ,得 MO =0， 即 1 号 本 地 站 正常 。 调 用 P10 子 程序 。1 号 本 地 站 执行 数据 链接 。 

本 地 站 程序 如 图 6-24 所 示 。 

由 图 6-23 和 图 6-24 可 见 ， 当 本 地 站 的 X21 接 通 ， 自 动 刷 新 为 Y1000， 再 经 链接 扫描 存 
储 在 主 站 的 X1000 ， 驱 动 主 站 的 Y40 为 ON, 

当主 站 的 X20 接 通 ， 自 动 刷新 为 Y1000， 再 经 链接 扫描 存储 在 本 地 站 的 X1000 ， 驱 动 本 
地 站 的 Y41 为 ОМ, 
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xü XOF ХІ 

0 六 | вон н H680 камо КІ 
MO 

2а----------------------------:-:----(/50 
MO 

14 CALL РІП 

18 END 

P10 X1000 

ig Jj a 

x20 


23 тоо 


26 RET 


图 6-23” 主 站 程序 


P10 





9 6-24 本 地 站 程序 


6.4 ОШ CC-Link 网 络 实例 


本 节 介 绍 一 个 以 0 系列 PLC Q02CPU + QJ61BT 模块 为 主 站 ,以 5 £ FX2N-48MR РІС + 
FX2N-32CCL 模块 以 及 5 & Z А540 变频 器 + FR-A5NC (变频 器 CC-Link 模块 ) 组 成 的 远 
程 设 备 站 的 CC-Link 网 络 。 要 求 Q 主 站 能 够 通过 触摸 屏 对 PLC 进行 输入 Xn、Yn 监控 ; ЖЖ 





主 站 能 对 变频 融 进 行 正 / 反 转 控制 和 改变 其 运行 频率 。 


”本 实例 资料 由 广东 三 向 教学 仪器 制造 有 限 公 司 提供 。 
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6.4.1 QQ 主 站 CC-Link 网 络 结构 
本 例 网 络 简 图 如 图 6-25 所 示 。 
基板 Q33B 


Q62P Q02CPU ООІВТІІН 





Q 主 站 < 一 >PC'\ 触摸 屏 





PC 

N 

q: 

x 

触摸 屏 
32CCL PLC 
图 6-25 Q 主 站 网 络 简 图 

1. 触摸 屏 





触摸 屏 的 型 号 是 FGOT940， 它 与 PLC 的 通信 接口 是 RS232C 串 行 接口 。 它 的 主要 作用 是 
对 PLC 和 变频 需 运 行 监督 和 控制 〈 触 摸 屏 的 编程 和 操作 请 查阅 有 关 资 料 ) 。 触 摸 屏 软 件 的 参 
数 设 定 见 表 6-3 。 





表 6-3 触摸 屏 软件 的 参数 设 定 


























名 称 寄存 器 名 称 继电器 名 称 继电器 名 称 继电器 
站 号 D201 1 号 站 按键 M110 X0 按键 М10 电流 M206 
参数 号 D202 : : : : 电压 M207 

读 取 值 D227 10 站 号 按键 X16 按键 转速 

写 入 值 D204 X0 指示 灯 设 定 M205 
监控 显示 D224 : 加 速 M203 
频率 显示 D225 X16 指示 灯 减速 M204 
Y0 指示 灯 REV 指示 REV M202 
FWD 指示 FWD M201 
Y16 指示 灯 STOP M200 


























触摸 屏 的 监控 画面 如 图 6-26 Prao HF, Bla 为 PLC 监控 ; ЖІҺОУЛАЛ Wa 4 

2. FX2N-32CCL 模块 

FX2N-32CCL 是 将 FX2N/FXONZ/FX2NC ЕЕ CC-Link 网 的 模块 ， 在 其 上 可 设置 站 号 和 传 
送 速 率 。 它 与 主 站 、 远 程 NVO 站 的 接线 端子 与 QJ61BT11 模块 相同 ， 其 远程 输入 /输出 等 刷 
新 软 元 件 RX. RY. RWr. RWw 也 相似 。 
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3. ЕЕ-АСМС 模块 

FR-ACNC 是 将 FR 变频 需 挂 在 CC-Link 网 的 模块 ， 在 其 上 也 可 设置 站 号 和 传送 速率 。 它 
与 主 站 、 远 程 /VO 站 的 接线 端子 与 QJ61BT11 模块 相同 ， 其 远程 输入 /输出 等 刷新 软 元 件 
RX, RY, RWr, RWw 也 相似 。 但 是 ， 控 制 变频 器 的 数据 是 字 元 件数 据 ， 所 以 要 特别 注意 
ACNC 模块 的 RWr、RWw 各 字 的 意义 。 人 ылы ны шы ТЖ 


ol 画面 1: Q 主 站 通信 .dup 








站 号 ; HH 


SANE (0-06) 


YE Y1G Y12 Ү14 ТІБ ЗЕ 
° ° ° ссоре 


99999009. 


а) 5) 
图 6-26 触摸 屏 的 监控 画面 


а) PLC 监控 b) 变频 器 监控 








6.4.2 ”参数 的 设置 

1. PLC 参数 的 设置 

为 了 使 网 络 运 行 正确 ， 要 进行 PLC 的 参数 设置 ， 如 图 6-27 所 示 。 可 以 设置 PLC 系统 ; 
PLC 文件 、 程 序 、LO 分 配 等 。 在 设置 时 ， 可 以 点 “ 读 取 PLC 数据 ”， 则 可 自动 设置 。 


Е аат 
рой |р 系统 |FLC 文 件 |FLE ваз | 软 元 件 | 程序 “| 引导 文件 |sFC moate | 





Irise ый 
ән a ЕНИС FARE 


ЖЕНЕ 


ERNA :FIL 会 自动 分 配 。 IRRA RA ， 沾 需 要 检查 错误 。 


C 自动 
P 详细 


固定 汶 8 | 
ЕЕ ЖІ? | 





图 6-27 РІС 参数 的 设置 
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On 


2. 网 络 参数 设置 

网 络 参数 的 设置 如 图 6-28 所 示 ， 设 置 的 自动 刷新 参数 如 下 : 

远程 输入 (RX) 的 刷新 软 元 件 为 D1000 ; 

远程 输出 (RY) 的 刷新 软 元 件 为 D1020 

远程 读 取 寄存 器 (RWr) 的 刷新 软 元 件 为 D1040; 

远程 号 入 寄存 各 (RWw) 的 刷新 软 元 件 为 D1080, 

远程 输入 /输出 (RXARY) 占用 两 个 字 (如 D1001、D1000 ) 。 远 程 读 取 / 写 人 寄存 器 
(RWr/RWw) 占用 四 个 字 。 


PFC-Link 模 块 数 (EB) П "| 块 =F: 未 设置 


起 始 IO 号 
操作 设置 
数据 链接 类 型 
模式 设置 
远程 输 闪 (RY ШІ ЕТЕНЕ 
远程 输出 СЕ ТА 
Тфа (ЕНЕ) ИА Т 
Іл 758 Rie ТРУС 
КЕЗЕНЕННІЗ (св) ПТУ 
ЗЕТІН ДЕИТ ЕЕЕ 
ГЕЦ 
ВЕНЕ Е ЎТ 
HIES 
CEU DOHWISSE 
扫描 模式 指定 
延迟 时 间 设 置 
НЕ ЕНЕ 
远程 设备 站 初始 化 指定 
中 断 设置 


T< |= 





2 
} 4 j 


必要 设置 сос /已 设置 完毕 】 在 必要 时 进行 设置 ( +E / 已 设置 充 毕 ) 
ЕЛІНЕН: ”链接 若 CC-Lindt 的 起 娩 I70 号 以 16 点 当 单 位 输 疡 。 


ая | es | яна | w | 
图 6-28 ”网 络 参 数 的 设置 


6.4.3 程序 

1. 主 程序 

主 程序 如 图 6-29 所 示 。 

图 中 第 0 步 的 H680， 即 SW80， 是 链接 特殊 寄存 带 。 执 行 FROM 指令 ， 将 各 站 点 状态 
(H680) Ж.А M100 ~ М115 F, BH M100 ~ M104 均 为 0。M100 ~ M104 为 1 ~5 号 站 的 工作 状 
态 ， 正 常 为 0， 异 常 为 1。SM120 ~ SM129 为 1 ~ 10 号 站 的 赋值 。M130 为 主 控 。 

2. 主 站 РІС 程序 

主 站 РІС 程序 如 图 6-30 所 示 。 它 的 作用 是 设置 自动 谈 取 / 写 人 各 PLC 站 的 远程 输出 / 输 
Л RY/RX 的 信息 。 图 中 SM400 为 Q 系列 PLC 的 常 ON 指令 ，M130 为 主 程序 调用 РІС 的 
条 件 。 






















SM400 
Ü —— НО H68D КАМ100 КІ 

ЭМА 00 №120 
Б ШБ-------------:.----------І КІ 0201 

№121 
—— Чет K2 D201 

№122 
——— фот ЕЭ р201 

№123 
——— тот Kd D201 

№124 
ШБ--------.--::-:-:Б:-------(7 K5 D201 

№125 
ШБ---------------:--------/Іу K6 D201 

M126 
ШБ------------:---:--------д"%У КТ 0201 

№127 
—— тот Kë 0201 

M128 
НБ-------:::-:ББ::ББ:Б:-Б:-Б-Б------(Ю0У КЭ 0201 

№129 


——— от КІП 1201 


№120 УМ 00 №132 


Изо 


图 6-20 Е 


3. 主 站 变频 器 А540 程序 
对 变频 需 进 行 正 / 反 转 控制 和 改变 其 运行 频率 的 程序 由 下 列 程序 组 成 。 图 6-31 为 将 刷新 
软 元 件 寄 存 于 D220 ~ 0228 的 程序 。 
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59400 M130 
= - D201 KI Z1 
* 11 K2 z2 

OU KAMIO 0230 

вно 0230 0102012 К2 
BNOY 100072 D232 K2 

OY D232 камао 
* 11 Kd 13 
BNOY 0104023 D234 K2 

от 0234 Канто 

图 6-30” 主 站 PLC 程序 
SM400 M131 
— - D201 кі 11 
* 21 K2 12 
SMOY 100072 0220 K2 
вмот — D1020Z2 D222 K2 
x 11 K4 13 
AMOY 104013 0224 K4 
BNOY 108073 0228 Kd 
250 


图 6-31 刷新 软 元 件 的 寄存 
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图 中 M131 为 主 程序 调用 A540 变频 器 条 件 ; 71, 72 为 远程 输入 (RX)、 远 程 输出 
(RY) 的 2 位 偏离 量 ，7Z3 ЭЛЕН X ay ff (RWw) ЕДК Sy fa (RWr) 的 3 ДН 
离 量 。 执 行 BMOV 指令 ， 分别 将 RX、RY、RWr、RWw 寄存 于 D221, D220, D223. 、D222、 
D227 ~ D224 0231 ~ 0228 "В, 

图 6-32 Pla IE. FR, FIERI SR ET, 


М25 М201 
31 Е OR р102072 HI 102072 
АН) 1102072 HOFFFD 0102072 
M250 M202 
41 上 == OR р102072 H2 D102072 
АН) 1102072 HOFFFE 0102072 
M250 М200 
БІ ---АР--------------(ы2 0102022 HOFFFC 0102012 
D220.0 
57 FF acl 
D220.1 


59 o 70% 


图 6-52 ”变频 器 正 转 、 反 转 、 停 止 的 请 求 
图 中 М200, М201, M202 为 触摸 屏 的 俘 止 、 正 转 、 反 转 按钮 。 执 行 第 31 步 的 WOR, 
WAND 指令 , 将 НІ 加 入 D1020Z2 中 ， 即 将 第 2 位 置 0，D220.0 置 1， 为 正 转 ，M211 Ë 1。 
执行 第 41 步 的 WOR、WAND 指令 , 将 H2 加 入 0102072 中 ， 即 将 第 1 位置 0，D220.1 置 1， 
为 反 转 ，M212 置 1 。 
图 6-33 为 改变 变频 需 频 率 的 程序 








M203 M204 ТІ Ка 
61 ТІ 

M203 №250 
88 + < D1D08123 F6000 H + D108173 КІ00 D108173 

ТІ 
DR D102072 H2000 D102072 

№204 M203 Т2 Kd 
82 Т2 

№204 №250 


89 ] > D108123 ED HH S 0108173 K100 0108173 
Т2 
ОЕ р102022 H2000 01020272 


图 6-33 ”改变 变频 器 频率 
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图 中 执行 第 68 步 的 加 法 “+ ”和 WOR 指令 ,将 H2000 加 入 01020728, ЖАРНА 
D1081Z3 设 定 的 频率 作 加 速 运行 。 执 行 第 82 步 的 减法 “- ”和 WOR 指令 ,将 H2000 加 入 
0102072 rh, ЖОЯМЫН 0108173 设 定 的 频率 作 减 速 运行 。M203 为 触摸 屏 的 加 速 按钮 ， 
M204 为 触摸 屏 的 减速 按钮 。 

图 6-34 为 参数 的 读 取 和 写 人 请 求 的 程序 。 


M250 №205 
109 — + р202 HƏÜ 0108273 
О 0204 0108323 
ОЕ р102022 H8000 0102022 

№250 №205 
121 DY р202 0108223 
От КО 0108323 
ОЕ р102022 Н8000 р102022 

D220. Е 


131 —— пш р102022 НТЕЕЕ р102022 


图 6-34 ”参数 的 读 取 和 写 人 请 求 


读 取 参数 时 D1083Z3 必须 为 0。 参数 从 0H -06СН 2:96 个 ,将 H8000 写 入 0102072, 
执行 参数 读 取 请 求 。 

写 和 参数 时 将 值 写 和 人 D1083Z3 ， 相 对 应 读 取 参数 从 80H ~ ECH， 将 H8000 写 入 
D1020Z2 ， 执 行 写 人 参数 请 求 。 

图 6-35 为 监控 变频 器 电压 的 程序 。 


M25D №207 


146 -І От K3 D206 


OY D206 В108023 


ОЕ 0102022 H1000 1102022 


图 6-35 ”变频 需 电 压 的 监控 程序 





变频 器 的 电压 和 电流 可 以 监控 。 图 中 M207 为 触摸 屏 显 示 变 频 器 电压 的 按钮 。 进 行 变频 
器 电压 监控 时 ， 执 行 МОУ 指令 将 КЗ 5 Л D108073 中 ， 并 执行 WOR 指令 将 H1000 5 
р102072 进行 “或 ”运算 。 
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6.4.4 CC-Link 的 网 络 诊断 
应 用 GPPW 软件 ， 可 以 对 CC-Link 网 络 进行 诊断 。 方 法 是 ; 
单 击 “ 诊 断 ” 菜 单 中 的 “CC-Link 诊断 ”命令 ， 弹 出 对 话 框 ， 如 图 6-36 所 示 。 
Ен 可 以 进行 多 种 诊断 。 例 如 ， 单 击 “ 回 路 测试 ” ， 则 弹出 “ 回 
路 测试 ”对 话 框 ， 如 图 6-37 所 示 。 

















maru Я 
ЗЕ 一 模块 设置 
一 本 站 监视 * - АЗЕ I 
Ea НЕ с ЕВ ЕЗ 27 ГІ ЕЕЕ есес | = 
дан RE 最 大 值 [и Сон | 
а F 全 站 执行 状态 — ин 
И ЕЕ” _ | :正常 站 Ш : 异常 站 


= == == == ====== 
44,4. 
4,4. 


回路 测试 


хила ЕЕ Se m 
使 用 的 E 赂 Fo 

со EZ 

п Е (ным | 


БЕРЕН ШОУЫНЫҢ 其 他 站 监视 | 


















































ЕРЕ 
g Е (1-64) 




















[al 


ИТЕ 


HIRES E 
j HiT | 关闭 














ED Е ја > (ЕСІП), REATHA 绪 取 的 信息 
НЕН ЕРІНІ, 























图 6-36 CC-Link 网 络 诊断 图 6-37 “回路 测试 ”对 话 框 
由 图 可 以 见 到 各 站 的 执行 状态 


6.5 远程 电话 线路 网 络 通信 


= PLC 全 系列 编程 软件 GX Developer ( 见 第 8 Æ) V8.62 以 上 版 本 能 文 持 以 太 网 、 
CC-Link С24, 、 电 话 线路 网 络 等 的 传输 设置 ， 如 图 6-38 所 示 。 通 过 这 些 设置 ， 可 连接 指定 
的 本 站 、 从 站 等 对 象 ， 使 用 比较 方便 。 本 市 只 讨论 远程 电话 线路 РОС 网 络 通信 。 

电话 线路 网 络 是 使 用 调制 解 调 需 接口 模块 由 电话 线路 以 远程 访问 的 方式 执行 对 PLC 进 

行 监视 、 测 试 、 程 序 的 写 入 / 读 出 、 修 改 等 功能 的 网 络 。 调 制 解 调 需 接口 模块 有 很 多 种 ， 如 
10... .. 4002 22 
线路 网 络 。 这 种 模块 直接 由 电话 线路 供电 ， 适 合 于 对 远程 FX 系列 PLC 进行 监控 。 注 意 , 不 
要 使 用 呼叫 等 竺 电话 线路 ， 避 免 使 用 子 母线 电话 。 

在 图 6-39 的 设备 端 ， 将 FX 系列 PLC 用 电缆 与 调制 解 调 需 的 RS422 通信 接口 连接 ; 解 
调 器 的 USB 接口 可 与 现场 计算 机 连接 ， 写 入 PLC 程序 ;将 用 户 电话 线 终端 接 到 解 调 器 的 电 
话 线 接口 上 。 打 开 PLC 电源 ， 则 可 目 动 发 送 解 调 需 初始 化 指令 ，PLC 以 及 调制 解 调 器 处 于 
等 待 发 信 的 待机 状态 

在 图 6.39 所 示 的 监控 端 选用 一 台 自 这 内 置 Moden 和 有 电话 线 接口 的 计算 机 ， 安 装 好 
GX Developer 编程 软件 ， 用 户 电话 线 接 于 计算 机 的 电话 线 接口 上 。 开 启 计 算 机 ; 右 击 “我 的 
电脑 ”， 选 择 “ 属 性 ”一 “硬件 ”一 “设备 管理 吉 ” 一 “调制 解 调 器 ”一 “Moden 的 属性 ” 














旬 ” 本 闻 资 料 由 广州 旺 达 自动 化 工程 有 限 公司 提 供 。 
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“高 级 ”， 查 看 内 置 Moden 的 端口 。 开 局 GX Developer 编程 软件 ， 单 击 “ 工 具 ”， 单 击 “ 电 
话 功能 设置 /经 调制 解 调 需 的 链接 ”， 和 选择“ 线路 链接 ”， 如 图 6-40 所 示 。 


СС ТЕ Cont НЕТ(ІІ) 
нетсін А 


L 
с2 


CPU 模 走 |9CPU ig =) 


CC IE Cont ИНЕТ(ІІ) 
(m жы 





във сао APARE... 


= Efe ab TAR НЕЖЕРСЕЕ 
Е жі [ ТТГ 
GE 
зы | | | Ei E а 
CC IE Cont НЕТ(ІІ) CC-Link BEM Т 
| #ú | —— 
T/10 CH) EF. 是 


3333 хене... 
ПЖ 


?4 电话 线路 连 楼 (AhETEL CH)... | 
али ШИН 
(ЕНЕ 2” 

ЕЗ? 





жені 
Ja 45 26 4e 





CC IE Cont НЕТ(ІІ) Cc-Limk WEA 
HET; 10 LH 





图 6-38 ”网 络 的 传输 设置 


> 


台式 计算 机 








=% FX 系列 PLC 






WD-TMF101 













电话 线 
笔记 本 式 计 算 机 





[~ 


现场 笔记 本 式 计算 机 


图 6-39 ”远程 电话 线路 网 络 通信 


在 图 6-40 所 示 的 “线路 链接 ”对 话 框 的 “电话 号 码 ” 文 本 框 中 ,输入 电话 号 人 码 ， 
在 “端口 ”文本 框 中 输入 内 置 Moden 的 端口 号 ， 单 击 “ 链 接 ” 按 钮 ， 则 网 络 自动 链 
接 ， 最 后 出 现 如 图 6-41 所 示 对 话 框 ， 单 击 “ 确 定 ” 按 钮 ， 就 可 以 在 计算 机 端 接收 监控 
到 远程 电话 线 端的 PLC 的 运作 了 。 
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А т) ЖЫ) #800) - 


Бана забавам авза з == вазн анама гш 11а shut ТІ 
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S 
调制 解 调 器 
ЖЕН, 
EPW INE -| += | 
线路 类 型 | 音频 м ӘНЕЗІҢ | МІ [comi 
电话 号 码 PU... | 
链接 对 象 名 | 
4 标准 调制 解 调 器 АТЇЕ ЕВ)... 
C 向 指令 指定 浏览 .. | 
索 3 | 
М 北 路 链接 的 日 志 
Г FF 调制 解 调 模式 
` 
Ж: кеі: se 一 
тыу Т Т T ( 














кен (с) 本 站 


准备 完毕 
по O09” Патона. iF MELSOFT3E2 GX D 


图 6-40 ”电话 功能 设置 





ce 
ERO оз 
Р 





链接 方式 


线路 дарки [ZSI 
| 已 完成 战 路 链接 。 


链接 对 象 电话 号 天 | 线路 链接 对 象 - 81235881 
| CONNECT 28800 


ATIE SER... | 











图 641 电话 线路 链接 成 功 
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61 什么 是 局 域 网 ? 它 有 儿 种 形式 ? 
622， 什 么 是 单 工 、 半 双 工 、 全 双 工 ? 什么 是 并 行 通信 、 瘦 行 通信 ? 它们 有 什么 特点 ? 
6-3 TCP/IP 是 什么 通信 协议 ? 

64 RR CC-Link 网 的 特点 ， 以 及 构建 CC-Link 网 的 一 般 方法 。 

试 解释 主 站 与 远程 1/O 站 通信 的 图 6-16 ~ 9 6-18 的 意义 ,正确 表 述 图 6-19 程序 的 


6-5 
执行 过 程 。 
6-6” 试 解释 主 站 与 本 地 站 数据 通信 的 图 6-21、 图 6-22 的 意义 ,正确 表 述 图 6-23、 图 6-24 





程序 的 执行 过 程 。 


第 7 = 
编程 软件 SWOPC-FXGP/WIN-C 的 使 用 


а ЕХ 系列 PLC 的 编程 软件 SWOPC-FXGPZWIN-C 的 使 用 。 该 软件 能 对 FX 系 
列 PLC Bj FXO/FXOS, ЕХОМ, ЕХІ, ЕХ2/ҒХ2С, FXIS. ЕХІМ 和 FX2N/AFX2NC 等 机 型 (FX0/ 
FX0S. ЕХОМ, FXI. FX2/FX2C. FXIS. FXIN 等 已 停产 ) 进行 梯形 图 、 指 令 表 和 SFC 编程 ， 
并 能 自由 地 进行 切换 。 该 软件 还 可 以 对 程序 进行 编辑 、 改 错 、 核 对 ， 并 可 将 计算 机 屏幕 上 的 程 
Jy Ла] PLC 中 ， 或 从 PLC 中 读 取 程序 。 该 软件 还 可 对 运行 中 的 程序 进行 监控 、 在 线 修改 等 。 


7.1 ЕНИ НЕЋЕ RR 








1. 使 用 环境 

本 软件 要 求 计 算 机 配置 为 具有 Windows ХР 等 使 用 环境 ， 有 100MB UENF, AEA. 
标 、 显 示 需 等 外 部 配置 。 

2. 软件 的 安装 

将 软件 复制 在 U 盘 中 。 

1) 打开 计算 机 ， 启 动 Windows, 插入 U o 

2) 双击 “我 的 电脑 ”， 双 击 URRE, Mi FXGCP 图 标 ， 显 示 出 FXGP 文件 。 

3) 双击 Setup32 图 标 ， 出 现 SWOPC-FXGP/WIN-C Setup 窗口 ， 并 出 现 “ 欢 迎 ” 对 话 框 。 

4) 按 屏幕 指示 安装 。 

5) KRE, Mh “FR, MA “MAET” PH SWOPC-FXGPAWIN-C 图 标 拉 到 计 
HLE M o 

3. 计算 机 与 PLC 的 连接 

具有 九 针 串 行 接口 的 计算 机 与 РОС 的 连接 采用 SC-09 型 连接 电 绕 ， 连 接 方 法 如 图 7-1 所 
示 。 不 具有 串 行 接口 的 计算 机 ( 含 笔记 本 式 计算 机 ) 与 FXPLC 连接 时 ， 要 使 用 FX-USB-AW 
电缆 ， 并 安装 随 产 品 附 赠 的 CD-ROW 驱动 程序 。 













































































F/F1/F2 FX2/FX2C FX0/FX2N A 系列 , N 系列 








MITSUBISHI MELSEC-PC NB,NJ,NS... 
—— = < FUJ1 FLEX-FC 
1=0.3т L=3m 5 ГЕ 
ПІШІ-Е-. lll] | | Е 
< ЕХО/ЕХ2М = L š En а 
SFX 和 A 十 


图 7-1 计算 机 与 PLC 的 连接 
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7.2 编程 软件 的 启动 和 退出 


1. 编程 软件 的 启动 
1) 开启 计算 机 ， 双 击 SWOPC-FXGPAWIN-C 图 标 ， 出 现 SWOPC-FXGPAWIN-C 窗口 ， 如 
图 7-2 所 示 。 


£: SWUPC-FZGP/WINR-C 





жне) рс Жей) шыт 
ІЗ ia ы ае ШЕ 7 








图 7-2 编辑 窗口 


2) 单 击 “文件 ”菜单 中 的 “新 文件 ”命令 ， 或 单 击 D) 图 标 ， 出 现 “PLC 类 型 设置 ” 
对 话 框 ， 如 图 7-3 所 示 。 
3) 选择 PLC 类 型 ， 如 ЕХОМ, 


22.0... 
形 图 编辑 窗口 (如 图 7-4 Жж), 





则 可 以 进行 梯形 图 的 创建 ， 编 写 C ЕХО 1 FX0S 
程序 。 р 


2. 编辑 软件 的 退出 С ЕХ IFX2JFX2CJ 
Fah ИЕ ЗЕ ТИЈ “ЧЕ 
出 ”命令 ， 则 可 退出 SWOPC- 
FXGPZWIN-C， 回 到 桌面 。 图 7-3 “PLC 类 型 设置 ”对 话 框 
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Аг 5ЖОРС-ЕХСР/ЖІН-С - [untit10l: 梯 形 图 ] 
THD Aa ТАТ) SO МЕ) ыс ШЫҒ АИЫ, (М) 选项 血 ) ГІН) (Н) 


iel) ЕЕЗ ЕЗЕТ ЕЕЗ [es] [Es] e] 
зп |59 | abe 














123 (| Е] 





жз 





H} 
Wp til 
{Ч 


-- 
ЕНЕ 














Ibu 








程序 步 { 07 8000] 写 入 ЕХОМ | ЕХ2МС 


图 74 梯形 图 编辑 窗口 


7.3 ”创建 梯形 图 


当 出 现 如 图 7-4 所 示 的 梯形 图 编辑 窗口 时 ， 可 创建 梯形 图 。 图 中 有 一 功能 图 ， 利 用 此 
图 ， 可 方便 编程 。 

1. 输入 触 点 

输入 串联 常 开 、 常 闭 触 点 时 ， 单 击 功能 图 的 HH 处 ， 或 单 击 编辑 窗口 下 方 的 功能 键 HH ， 
或 按 FS 键 ， 则 出 现 如 图 7-5 所 示 的 对 话 框 。 单 击 图 中 的 空白 条 处 ， 再 由 键盘 输入 元 件 号 ， 
如 X0， 单 击 “确认 ”或 按 回 车 键 ， 则 在 编辑 窗口 的 图 光标 处 画 出 一 常 开 触 点 ， 并 在 其 上 方 
标注 元 件 号 ， 图 光标 后 移 一 位 。 当 需要 在 图 光标 处 输入 一 串联 常 闭 触 点 时 ， 单 击 功 能 
Ht ， 或 单 击 功能 键 由 ,或 按 F6 BË. 方法 同上 ， 输 入 元 件 号 ， 单 击 “ 确 认 ”， 则 在 图 光标 


а вы 
点 ， 则 将 图 光标 移 到 该 处 ， 单 击 功 

б? =. ЖЕ 
能 图 4H ІШІ, ， 则 出 现 同 图 7-5 Ж 


似 对 话 框 ， 再 由 键盘 输入 元 件 号 ， 参照 四 | om | mam | 
则 在 图 光标 位 置 处 ， 出 现 一 常 开 或 
第 闭 的 并 联 触 点 。 图 7-5 输入 触 点 对 话 框 
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2. 输入 线圈 

1) Y. S. M. T. C 等 继电器 以 “| 和 |” 作 为 线圈 ， 输 入 的 方法 为 : 

单 击 功能 图 EH 或 单 击 功能 刍 了 | ， 或 按 了 7 键 ， 则 出 现 如 图 7-6 所 示 的 对 话 框 ， 单 击 图 
中 空白 条 处 ， 再 由 键盘 输入 线圈 元 件 号 ， 如 Y0， 单 击 “ 确 认 ” 或 按 回 车 键 ， 则 在 编辑 窗口 
的 图 光标 所 示 行 的 右 方 出 现 Yo 线圈 符号 ， 与 右 母 线 相 连 。 例 如 ， 输 入 T、5C 等 双 操 作 数 的 
线圈 ， 则 在 图 中 空白 条 处 由 键盘 输入 TO K100， 或 输入 СО K20 等 ， 再 点 “确认 ”， 或 按 回 车 
键 ， 即 在 编辑 窗口 的 网 光标 所 示 行 的 右 方 出 现 一 定时 需 TO 或 计数 器 СО 的 线圈 符号 (TO 
K100) 或 (CO К20). 

2) XJ МС/МСВ, SET/RST. РІ5/РІҒ, БЕТ, END 等 ， 以 及 应 用 指令 ， 以 “{}” 作 为 
线圈 ， 输 入 的 方法 为 : 

单 击 功能 图 的 身 处 ， 或 单 击 功 能 键 壬 ， 或 按 F8 键 ， 则 出 现 如 图 7-7 所 示 的 对 话 框 ， 在 
图 中 空白 条 处 单 击 ， 由 键盘 输入 线圈 元 件 号 ， 如 RST CO0， 单 击 “ 确 认 ”， 或 按 回 车 键 ， 则 在 
图 光标 所 示 行 的 右 方 出 现 [RST CO] 线圈 符号 ， 与 右 母 线 相连 。 

应 用 指令 是 通过 指令 的 助 记 符 及 操作 数 输入 的 。 输 入 时 在 助 记 符 与 操作 数 之 间 ， 或 
操作 数 与 操作 数 之 间 均 要 按 空格 



































键 ， 如 图 7-8 所 示 。 在 图 7-8 中 的 а 广 保存 这 个 对 话 框 
空白 条 人 处 输入 ZRST 520 530, % | 
Уй 


回 车 键 ， 则 出 现 [ZRST 520 530 | 
的 线圈 。 参照 四 | om} | м 

3) 梯形 图 编辑 窗口 用 指令 输 
入 触 点 和 线圈 。 用 功能 图 输入 触 点 
和 线圈 比较 慢 ， 为 此 可 以 用 在 梯形 
图 编辑 窗口 ， 由 键盘 输入 指令 的 方 





图 7-6 输入 线圈 对 话 框 


法 输入 触 点 和 线圈 ， 如 图 7.9 BEF. 
图 中 要 在 图 光标 位 置 上 输入 X1 常 ТВ ”保存 这 个 对 话 杠 





闭 触 点 ， 则 可 在 键盘 上 输入 АМ 
Xl1， 也 可 输入 LDI X1， 按 回 车 键 

| | 58 8 
则 在 图 光标 位 置 处 ， 出 现 XI 的 党 | ЕИ Wa. 








闭 触 点 。 
如 果 要 输入 Y、M、S、C、T 图 727 输入 线圈 对 话 框 
等 线圈 时 ,输入 OUT 指令 及 元 件 
ио 
再 按 回 车 键 ， 如 网 7-10 所 示 。 如 I+ 三 保存 这 个 对 话 框 


果 要 输入 МС/МСВ, <5ЕТ/В5Т, 
PLSZPLF 等 以 及 应 用 指令 时 ， 直 接 
输入 指令 助 记 符 以 及 操作 数 ， 按 回 
ERE, 





图 7-8 输入 应 用 指令 
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г 5ЖПРС-ЕХСР/ЖІН-С - [untit101:4#8JEËJ_ 





БА ita) REE = 查找 部) МЕС) ыс ERR 些 控 /测试 如 选项 血 ) ЖГП) 0) 帮助 


гел SE =e Ei] (85) [2] 
圈 








图 7-9 在 梯形 图 编辑 窗口 输入 触 点 


A SEOPC-FEGP/FIN-C 一 [untitl101l: 梯 形 图 ] 

| CPRO) іне) ТАТ) #8 (5) 视图 名 ыл 1812 (8) MAA 选项 各 ПІН) (НОЕ Вр 
| Бра аъ gi Кез Д ез ео е ЕТЕ 

ЕЕЕ ЕЕ 





өй Пп коў KU 





图 7-10 在 梯形 图 编辑 窗口 输入 线圈 


3. 输入 水 平 线段 

输入 水 平 线段 时 ， 单 击 功能 图 的 于 | 符号 ,或 按 Fo 键 ， 则 在 图 光标 处 出 现 一 段 水 平 线 。 

如 果 输 入 触 点 之 后 紧 跟 着 输入 线圈 ， 不 必 在 触 点 与 线圈 所 在 的 位 置 (ЖРА) 之 间 
输入 多 段 水 平 线段 ， 而 只 需 在 输入 触 点 之 后 紧 接着 输入 线圈 ， 则 线圈 自动 出 现在 紧 靠 右 母 线 
处 ， 线 圈 与 触 点 之 间 会 自动 生成 横 线 段 。 

4. 输入 垂直 线段 

在 梯形 图 的 分 支 处 要 输入 垂直 线段 ， 可 单 击 功能 图 的 | 中 处 ， 则 在 当前 图 光标 位 置 的 左 
下 方 出 现 一 垂直 线 ， 图 光标 也 下 移 一 行 ， 如 图 7-11 所 示 。 





ЕЕ SFOPC-FEGP/FIN-C m [untit101: 梯 形 图 ] 

нау) BED ТАФ вне EE pr ЕГІ BBAWD HTO 窗口 和) WHH 
(Шеш Ей Шы. Ей el 

Б а 





图 7-11 在 梯形 图 编辑 窗口 输入 垂直 线段 


259 








ШАН ЕДЕН АЕ, ПЕ ЕЙ E BH 202 ЕТ 〈 单 击 垂直 线段 右上 
Jr), ， 再 单 击 工具 栏 |lotl ， 则 可 将 该 直线 段 删 去 。 

消除 垂直 线段 ， 还 可 以 使 用 “工具 ” 栏 的 几 标 按钮 。 在 “工具 ” 栏 ， 单 击 “ 连 线 ” 命 
令 的 |1 删除 |,， 则 梯形 图 中 图 光标 左下 方 的 垂直 线 被 删除 。 

5. 输入 P、I 指 针 

ШАР, 指针 时 ， 单 击 左 母线 左 外 侧 ， 则 在 此 位 置 出 现 一 图 光标 。 然 后 按 P 或 1 键 ， 
出 现 “Label” 对 话 框 ， 如 图 7-12 所 示 。 在 输入 字符 的 闪 动 光标 处 ， 输 入 P、I 指针 数 ， 则 在 
梯形 图 的 图 光标 位 置 处 出 现 P、I 指针 。 
































ШЕ 
ІШЕГІ 






四 取消 


图 7-12 P、I 指 针 数 的 输入 


7.4 ”梯形 图 的 转换 和 元 件 的 删除 与 修改 


7.4.1 梯形 图 的 转换 
使 用 梯形 图 编辑 窗口 创建 程序 时 ,梯形 图 处 于 暗色 状态 ， 如 图 7-13 所 示 。 这 时 如 果 关 
闭 梯形 图 编辑 窗口 ， 所 创建 的 程序 将 被 清除 。 


Аг 5ЖОРС-ЕХСР/ЖІН-С - [untitl10l: 梯 形 图 ] 





Ш жне) біне) ТА п) әке) ПЕЙ) ыс іе) 些 控 /测试 如 选项 @) 窗口 他 的 帮助 


— ЕНБМЕЛЕЦЕЛЕЙМІНІСІЕІ ІІ (82) 2] 








ІН 7-3 未 转换 的 梯形 图 编辑 窗口 
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梯形 图 编写 之 后 ， 或 梯形 图 过 长 ， 痢 应 转换 。 转 换 的 方法 有 两 种 : 
1) 单 击 屏 幕 下 方 的 功能 键 CNV 


2) тА |. 
完成 转换 后 ， 上 暗色 的 梯形 图 部 分 变 成 白色 ， 同 时 在 梯形 图 的 左 侧 标 出 程序 步 序号 ， 
如 图 7-14 所 示 。 程 序 转换 后 ， 才 能 进行 梯形 图 /指令 表 的 切换 。 





о 








Аг 5ЖПРС-ЕЕСР/ЖІН-С - [untit101: 梯 形 图 ] 
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ІН 7-54 转换 后 的 梯形 图 编辑 窗口 
如 果 程 序 中 含有 MC. MCR 指令 ， 则 程序 转换 以 后 在 左 母 线 处 会 出 现 层次 以 及 作用 元 件 
字样 ， 如 “NO ==M0”， 如 图 7-15 所 示 。 





Æ 5ЖПРС-БЕСР/ЖІН-С - [untitl0l: 梯 形 图 ] 





图 文件 到 编辑 中) TAN әне) 视图 如 ыс ШЕ ШЕШЕЙ 选项 @) 窗口 好 Ah 


Diz IE) SJ | S| Bees РИІБІ 





图 7-15 


转换 后 的 MC、MCR 指令 
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7.4.2 元 件 的 修改 和 删除 

编辑 梯形 图 过 程 中 或 程序 转换 后 ， 都 可 以 对 元 件 进行 修改 和 删除 。 但 转换 之 后 删除 或 修 
改 ， 则 删除 或 修改 的 行 会 变 成 暗色 ， 还 要 执行 转换 。 

1. 元 件 的 修改 

单 击 待 修改 的 元 件 处 ， 则 图 光标 覆盖 了 此 元 件 ， 再 按 上 述 输入 元 件 的 方法 ， 就 可 以 修改 
该 元 件 。 例 如 ， 在 图 7-15 中 要 将 X4 改 为 X10， 则 单 击 ХА 处 ,输入 LD X10， 按 回 车 键 ， 则 
X4 改变 为 X10。 

2. 元 件 的 删除 

要 进行 触 点 、 线 圈 、 应 用 指令 、 横 线 的 删除 时 ， 单 击 该 元 件 处 ， 则 图 光标 覆盖 了 此 元 
件 。 再 单 击 “ 编 辑 ” 菜 单 中 的 “删除 ”命令 ， 则 此 元 件 被 删除 。 被 删除 处 留 下 一 空 陀 ， 必 
须 用 元 件 或 横 线 补 上 ， 程 序 才 不 致 于 出 错 。 

3. 行 删除 

当 确 认 要 删除 某 程序 行 时 ， 单 击 该 行 首 个 元 件 处 ， 此 处 出 现 图 光标 。 再 单 击 “编辑 ” 
菜单 中 的 “ 行 删 除 ” 命 令 ， 则 图 光标 所 在 程序 行 被 删除 。 

4. 行 插 入 

当 确 认 要 在 某 行 位 置 处 插入 一 程序 行 时 ， 单 击 该 行 首 个 元 件 处 ， 出 现 图 光标 。 青 单 击 
“编辑 ”菜单 中 的 “ 行 插入 ”命令 ， 则 在 图 光标 所 在 行 处 插入 一 空白 程序 行 ， 原 来 的 程序 行 
往 下 移 一 行 。 如 在 插入 行 位 置 输入 一 新 的 程序 ， 转 换 以 后 ， 步 序号 将 被 重新 置 定 。 





























7.5 创建 指令 


РІС 程序 的 创建 ， 可 以 用 梯形 图 方法 ， 也 可 以 用 指令 表 方 法 。 用 指令 表 方 法 创建 程序 
时 ， 要 注意 所 输入 的 指令 顺序 ， 也 就 是 PLC 执行 程序 的 顺序 ， 即 同一 列 从 上 而 下 ， 同 一 行 
从 左 到 右 。 如 果 输 入 指令 的 顺序 弄 错 ， 则 程序 会 出 错 。 

7.51 创建 指令 表 程序 

启动 SWOPC-FXGPAWIN-C 软件 以 后 ， 单 击 “ 视 图 ” 荣 单 的 “指令 表 ” 命 令 ， 则 出 现 
指令 表 编 辑 窗口 ， 如 图 7-16 所 示 。 图 中 从 0 步 开 始 ， 全 为 NOP， 准 备 接受 指令 表 输 入 。 输 
入 指令 表 时 ， 不 必 输 入 序号 ， 只 须 由 键盘 输入 指令 助 记 符 以 及 元 件 号 、 参 数 即 可 。 

1. 输入 LD/LDI, AND/ANI. OR/OKI. OUT 指令 

这 些 指令 带 一 个 或 两 个 参数 ， 在 指令 、 元 件 号 以 及 参数 之 间 ， 须 按 空格 键 。 每 行 指 令 输 
入 完毕 ， 按 回 车 键 。 例 如 

LD ХО = OR ҮІ —! ANI ХІ = ОСТ ҮО 

输入 指令 前 ， 指 令 表 编辑 屏幕 指令 МОР 有 一 暗色 行 ， 当 一 输入 指令 ， 此 暗色 行 立即 变 
成 白色 和 矩 形 条 状 方 框 ， 在 此 框 中 键入 指令 、 元 件 及 其 地 址 号 、 参 数 ， 按 回 车 键 后 ， 此 和 矩形 条 
状 方 框 消失 ， 在 原 位 置 上 出 现行 号 、 指 令 元 件 地 址 号 及 参数 ， 而 暗色 行 下 移 一 行 ， 等 待 下 一 
个 指令 的 输入 。 

2. 无 操作 参数 指令 的 输入 

这 些 指令 包括 ANB、ORB、MPS、MRD、MPP、INV、NOP、RET、END 等 。 这 些 指令 
无 参数 ， 只 须 由 键盘 输入 指令 并 按 回 车 键 即 可 。 例 如 . 
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ANB =, MPS— 1, MRD —!, MPP — 1, БЕТ =, END =, INV = 


A SWOUPC-FEGP/WIN-C – [untit101: 指 令 表 ] 





D ұна) біне) ТАТ) әб) 视图 кі Ші KRAM Emo 窗口 他 (Фен 
BHAE а ЕЗ аъ а а е2 f 
ЕЕ) 


0 Ір А000 
1 ÜR ҮШІ 
z ANI А001 
3 OUT YO001 
4 LD ҮШІ 
| оці tÜ kd0 

B МОР 

T МОР 


图 7-16 创建 指令 表 


3. 输入 SET/RST、MC/MCR、PLS/PLF 

这 些 指令 有 一 个 或 两 个 参数 。 例 如 : 

SET S20 — 1, RST C0 。 4，PLS МІ — 1, МС NO M10 — !, MCR NO — 

4. 指针 了 、 工 的 输入 

按 程 序 执行 的 顺序 ， 当 要 输入 P 或 1 指令 时 ,输入 P、I 及 元 件 号 。 例 如 : 

РО 12 1301 —! 

5. 应 用 指令 的 输入 

输入 应 用 指令 时 ， 直 接 由 键盘 输入 应 用 指令 助 记 符 、 参 数 即 可 。 在 助 记 符 与 参数 ， 人 参数 
与 参数 之 间 要 按 空 格 键 。 例 如 

МОУ K100 D10 —!, ZRST M10 M20 <— 1, SFTR ХО MO КІ6 КА —! 
7.5.2 指令 表 与 梯形 图 之 间 的 切换 

当 指 令 表 输入 一 完整 的 程序 行 后 ， 可 进行 指令 表 榴 形 图 的 切换 。 切 换 的 方法 是 : 

单 击 工具 栏 的 “指令 表 视 图 ”按钮 | 路 |， 则 梯形 图 切换 成 为 指令 表 ; 单 击 工具 栏 中 的 





“梯形 图 视图 ”按钮 结晶 |， 则 指令 表 可 切换 成 梯形 图 ， 或 单 击 “ 视 图 ”菜单 中 的 “梯形 图 ” 
命令 ， 则 指令 表 可 切换 成 梯形 图 。 如 有 果 再 单 击 “视图 ”菜单 中 的 “指令 表 ” 命 令 ， 则 梯形 
图 可 切换 成 为 指令 表 。 它 们 可 自由 切换 。 
7.5.3 指令 表 元 件 的 删除 和 修改 

1. 删除 

单 击 待 删除 的 指令 行 ， 则 此 行 变 为 暗色 ， 再 单 击 “ 编 辑 ” 荣 单 中 的 “删除 ”命令 ， 则 
少 色 所 指示 的 程序 行 被 删除 ， 行 号 上 移 且 重新 排列 。 
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2. 插入 
单 击 竺 插入 的 指令 行 ， 此 行 变 为 暗色 丢失 。 再 从 键盘 中 输入 指令 和 人 参数， 按 回 车 键 ， 则 
在 此 行 位 置 上 便 出 现 所 插入 的 程序 行 ， 而 原先 的 程序 行 号 后 移 。 








7.6 步 进 顺 探 (SFC) 程序 的 输入 





步 进 顺 控 (SFC) 程序 的 输入 ， 以 在 梯形 图 编辑 窗口 用 指令 输入 为 方便 ， 如 图 7-17 所 
示 。 由 键盘 输入 LD M8002 — 1, ЅЕТ 50 —_ 1, STLS0 —!, LD ХО 。 !, SET S20 Jr, 输入 STL 
S20 ， 得 图 7-17a; 按 回 车 键 ， 得 图 7-17b。 

其 他 指令 的 输入 与 梯形 图 输入 的 方法 相同 。 








š = 


|; SWOPC-FRGP/WINR-C - [untit101: 梯 形 图 ] 

= ЗЕ (Е) Бініш TEB (T) жы) МЕЛ) РІС EF WIRAMA (И) ШЕШІП! Е (и) AEE 
| === Е! ЕТІН S) Bhie] e 2] 
BEE mj] 








БЕТ ЕШ 





БЕТ Sal 








b) 


图 7-17 SFC 梯形 图 的 指令 输入 





输入 SFC 程序 时 ， 当 输入 几 行 程序 之 后 ， 一 般 要 转换 ， 避 免 输入 完整 的 程序 后 再 
转换 ; 和 否则， 会 因 输入 错误 而 无 法 改正 。 正 确 输入 并 转换 后 得 到 一 个 ЕХСР 的 步 进 梯形 
图 ， 如 图 7-18 所 示 。 





47-18 ” 步 进 梯形 图 


7.7 文件 的 保存 和 打开 


1. 文件 的 保存 

梯形 图 、 指 令 表 或 SFC 创建 之 后 ， 或 在 创建 过 程 中 ， 都 可 以 将 文件 存盘 。 存 盘 的 方 
法 是 : 

单 击 “ 文 件 ” 菜 单 中 的 “保存 ”命令 ， 或 单 击 工具 栏 的 图 |， 则 出 现 图 7-19 所 示 的 对 
话 框 。 在 “文件 名 ”文本 框 中 出 现 untit 101. ртм 字样 的 暗 条 ， 按 “Back Space” 键 ， 消 去 
此 暗 条 ， 输 入 文件 名 ， 如 FF320. рту. FX 系列 的 保存 文件 名 由 1-32 个 字符 组 成 ， 中 间 不 





























H 2 s 格 。 pmw 为 程序 文件 扩展 名 。 Fi ЕЕ 
单 击 图 7-19 中 “驱动 器 ”的 下 拉 按 жаға | Еп 

钮 [|， 选 择 文件 存放 的 磁盘 号 。 之 后 ， mis 

单 击 “ 确 定 "， 出现“ 另存 为 ”对 话 框 ， бінен 2281 

如 图 7-20 所 示 。 可 校对 文件 名 及 路 径 。 Potami 

在 “文件 题 头 名” 的 经 日 条 处 ， 可 输入 将 让 人 忻 保存 汶 尖 型 eran 驱动 器 — = 

中 文 或 英文 的 文件 题 头 。 之 后 ， 单 击 [YIN Files @ pm) “| | 于 了 | 





“确认 ”， 则 文件 被 保存 。 
如 果 要 将 文件 存放 在 另 一 磁盘 上 ， | 
可 单 击 “ 文 件 ” 菜 单 中 的 “另存 为 ” 命 EP O 
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令 ， 选 择 驱 动 器 和 路 径 ， 再 单 击 “确定 ”。 

2. 文件 的 打开 

文件 存盘 以 后 ， 可 以 随 Б x 
PAE 


BT A h ”可 


















; s САҒХОРУМІМІЕРЗРВ.РМҰУ [QI 确认 
以 对 文件 进行 修改 、 删 除 、 文件 题 头 名 由 [a 取消 | 
检查 ,或 送 到 РІС 中 试 运 = 
де ' 1 PLC ЕХ2М | FX2NC 
行 。 打 开 文 件 的 步骤 为 : 文件 类 型 ЫС 

单 击 “ 文 件 ” 羔 单 中 的 РММ 数据 寄存 器 
“打开 ” 命令， 或 单 击 工具 注释 [CowW] 打印 贝 眉 [PrwW 
栏 中 的 区， 出 现 图 7-21 所 图 7-20 “另存 为 ”对 话 框 
示 的 对 话 框 。 
ЧК ај, ЖАУ LI rB HI TE WD: жб): 
深 动 条 滚动 观看 文件 ， 选 择 — аша Т 
y 12 : hh: 
所 需 打 开 的 文件 ， 单 击 ， 则 р нын ES ЕҮСРНІН AEE (н) | 
5 ЕЕ ЗДЕР FF310. РИН 
ША Ж әң Ж, ME F7320. PIMA mw... | 
在 “文件 名 ”文本 框 中 出 m ші E! 
现 此 文件 名 。 确 认 后 ， 单 击 文件 类 型 他 )， 驱动 器 (у): 
Тш File tem) "| [Z< | 


“ME”, BA FF” X 

话 框 ， 如 图 7-22 所 示 。 
确定 无 误 ， 单 击 “ 确 

认 ”， 则 此 文件 被 打开 。 


打开 
KIE 


кане 2 | 


PLC 尖 型 FX2N | ЕХ2МС 


ВЕЗЕ 
程序 [PMWI 
yE [СОМ 


ІН 
САҒХОРУУІМҰҒА-103.РМҰУ 





图 7-21 打开 文件 


Аа [DMWJ 


打印 标题 [PTWI 








7.8 文件 打印 


图 7-22 





“打开 ”对 话 框 


打印 命令 可 以 将 当前 编辑 窗口 的 文件 打印 出 来 。 例 如 ， 在 梯形 图 编辑 窗口 ， 可 以 打印 梯 
ЖИЕН; 在 指令 表 编辑 窗口 可 以 打印 指令 表 ; 在 SFC 编辑 窗口 可 以 打印 SFC 步 进 梯形 网 、 流 








程 框图 和 内 置 梯形 图 。 
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1. 打印 梯形 图 

在 梯形 图 编辑 窗口 下 ， 单 击 “ 文 件 ” 菜 单 中 的 “打印 ”命令 ,或 单 击 工具 栏 中 的 雷 ， 
出 现 如 图 7-23 所 示 对 话 框 。 

可 以 选择 已 用 线圈 了 Y、T、P、C、 
S、D 和 已 用 触 点 Y、T、P、M、C、S、 
D, 一 旦 选择 线圈 和 触 点 ， 则 打印 出 来 
的 梯形 图 在 触 点 附近 会 标 出 对 应 的 线 
圈 ， 而 在 线圈 附近 会 标 出 常 开 常 闭 触 点 
的 步 序 号 ， 便 于 检索 。 














上 帮助 


ПП и Z 
可 选择 全 部 范围 或 设置 打印 范围， ЛЕ 
(М) 








可 选择 摘要 打印 ， 可 选择 显示 比例 。 当 

选择 好 以 上 各 项 内 容 后 ， 单 击 “ 确 认 ”， ШЕ 0. 

出 现 如 图 7-24 所 示 的 “打印 ”对 话 框 。 ikma [ 1 
在 “打印 ”对 话 框 中 选择 打印 范围 - 

为 全 部 或 设置 范围 ， 选 择 打印 份 数 和 打 етет 





显示 比例 加 
印 质量 。 之 后 ， 单 击 “确定 "， 则 可 打 аш TE 
印 出 当前 窗口 梯形 网 。 三 参数 设置 表 回 
2. 打印 指令 表 





在 指令 表 编辑 窗口 单 击 “ 文 件 ” 菜 
单 中 的 “打印 ”指令 ， 或 单 击 工具 栏 中 的 加 ， 则 出 现 如 图 7225 所 示 的 对 话 框 。 

选择 打印 范围 为 全 部 或 设置 范围 ， 选 择 显示 比例 。 之 后 ， 单 击 “确认 ”。 出 现 如 图 7-25 
所 示 对 话 框 。 选 择 完 各 参数 之 后 ， 单 击 “ 确 定 "， 则 可 将 当前 窗口 的 指令 表 打印 出 来 。 








打印 ?Ix 
打印 机 
А: 准备 就 绪 
желі. Һр deskjet 845= series 
位 置 : WsB001 
备注 : 
打印 范围 НЕДІ 
айға) BMB (г): ІП -і 


C MARE (6) ДА (Е): 3] T): 
"оо т m= пин. 





яв) | 取消 | 





图 7-24 “打印 ”对 话 框 
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СӘНДЕ 加 职 消 | 


设置 范围 加 БЕН =m 
ШЕН 
”标题 四 显示 比例 加 | 


六 参数 设置 表 回 自动 | 预览 加 | 


ІН 725 打印 指令 表 设 置 


3. 打印 SFC 程序 

在 SFC 编辑 窗口 ， 单 击 “文件 ”菜单 中 的 “打印 ”命令 ， 或 单 击 工具 栏 的 艺 ， 则 出 
现 如 图 7-26 所 示 的 对 话 框 。 选 中 “打印 内 置 梯形 图 ” 复 选 框 ， 选 择 打印 范围 为 “全 部 ”或 
“设置 范围 ”， 选 择 “ 显 示 比 例 ”， 选 中 “标题 ” 复 选 枉 。 之 后 ， 单 击 “ 确 认 ”。 出 现 如 图 7-24 
所 示 的 “打印 ”对 话 框 。 选 择 各 项 参数 之 后 ， 单 击 “ 确 定 ”， 则 可 打印 出 SFC 流程 图 或 内 置 
梯形 图 。 














БЕС x| 
| | [Oo 确认 
Г ҰТЕПРЗЕФЕЛЕРНІРІ 加 取消 
= (н)? В) 
РЕЯ 9 ei; 
设置 范围 | | 预览 器] 
PE 
二 标题 中 显示 比例 | 区 
SAE Rie 





ІІ 7-26 打印 SFC 对 话 框 


7.9 梯形 图 注释 





梯形 图 编制 之 后 ， 为 了 谈 图 和 检索 方便 ， 稼 需 对 线圈 或 触 点 进行 注释 。 

1. 显示 注释 

在 梯形 图 编辑 窗口 ， 单 击 “ 视 图 ”菜单 中 的 “显示 注释 ”命令 ， 出 现 “ 梯 形 几 注释 设 
置 ” 对 话 框 。 选 中 元 件 号 、 元 件 名 称 、 元 件 注释 、 线 圈 注 释 ， 选 择 元 件 注释 的 显示 范围 和 
线圈 注释 的 显示 范围 ， 单 击 “ 确 定 ”， 则 梯形 图 的 图 光标 的 长 宽 发 生变 化 ,行距 也 发 生变 
化 ， 以 便于 注释 ， 如 图 7-27 所 示 。 
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EST ch 










м 
Дм ссу 
正常 注释 位 置 F. 
2470 ЦА) 不 本 行 以 下 四) 
显示 范围 
| В |х Гб 
м ЕЕ 
I 显示 范围 
mi шш. 
Ü 
上 -一 一 一 
2 





O FRET 


СМР КІП ch M10 





Y000 
图 7-27 “ЕРЕН” XE 
2. 元 件 注释 
将 图 光标 移 到 待 注释 的 元 件 (如 
M8002) 上 ， 单 击 “ 编 辑 ” 菜 单 中 的 “元 fF :M8002 


件 注释 ”命令 ， 出 现 如 图 7-28 所 示 的 对 
话 框 。 在 闪 动 着 光标 的 空白 框 条 中 ， 输 入 








中 确认 器 取消 ін) ЕЕ) 
中 文 “ 初 始 脉冲 ”， 单 击 “ 确 认 ”， 则 在 [Ma 
元 件 M8002 的 下 方 显示 初始 脉冲 字样 。 图 7-28 元件 注 释 对 话 框 


将 图 光标 移 到 待 注释 的 线圈 (如 мо) жа 
a a 
则 出 现 如 图 7-29 所 示 的 对 话 框 。 图 
中 显示 MO 步 数 为 1。 输入 中 文 “ 主 控 ”， 


[取消 | нш | 
单 击 “ 确 认 "。 


4. 程序 块 注 释 图 7-29 “线圈 注释 ”对 话 框 

将 图 光标 移 到 待 广 释 的 程序 行 处 ， 
单 击 “ 编 辑 ” 菜 单 中 的 “程序 块 注释 ”命令 ， 则 出 现 如 图 7-30 所 示 的 对 话 框 。 图 中 显示 程 
序 块 步 数 为 17。 输 入 中 文 “ 比 较 ”， 单 击 “ 确 认 ”。 

5. 注释 视图 

梯形 图 注释 最 方便 的 方法 是 使 用 工具 栏 的 “注释 视图 ” 键 ， 单 击 工具 栏 的 |е, 则 出 现 如 
图 7-31 所 示 的 对 话 框 ， 输 入 元 件 号 ， 单 击 “ 确 认 ”， 则 弹出 以 M10 为 首 址 的 元 件 表 ， 可 以 进行 注 
释 。 其 他 元 件 的 注释 类 推 。 














命令 ， 























таш 
m m | [取消 | 


”显示 所 有 元 件 团 (ну 87 





图 7-0 “输入 程序 块 注 释 ” 对 话 框 图 7-31 “设置 元 件 ” 对 话 框 


7.10 连接 PLC 运行 与 监控 


编辑 修改 程序 时 ，PLC 主机 可 以 不 与 计算 机 连接 ， 但 传送 、 运 行 时 ， 要 用 SC-09 电缆 将 
计算 机 与 PLC 连接 起 来 。 
7.10.1 程序 的 传送 

进行 程序 的 传送 时 ，RUN/STOP 开关 置 STOP 位 置 。 程 序 的 传送 包括 读 入 、 写 出 和 核对 
三 部 分 内 容 。 

1. 读 入 

读 和 是 将 PLC 存储 需 存 储 的 程序 读 和 人 到 计算 机 屏幕 ， 方 法 如 下 : 

单 击 “PLC” 荣 单 下 “传送 ”级 联 菜 单 中 的 “ 读 入 ”命令 ， 出 现 PLC 类 型 设置 对 话 框 。 
选择 РІС 类 型 ， 如 选 FX2N， 单 击 “ 确 认 ”， 则 弹出 读 出 程序 对 话 框 ， 而 且 显 示 读 入 的 步 数 ， 
读 入 完毕 ,计算 机 屏幕 上 显示 PLC 内 存储 的 程序 。 

程序 的 读 和 人，RUN/STOP 开关 可 以 置 于 STOP 状态 或 处 于 RUN 状态 。 

2. 写 出 

写 出 是 将 计算 机 屏幕 的 程序 写 人 到 РЫС 存储 器 中 去 ， 方 法 如 下 : 

单 击 “PLC” 菜 单 下 “传送 ”级 联 菜单 中 的 “ 写 出 ”命令 ， 弹 出 “PC 程序 写 入 ”对 话 
框 ， 如 图 7-32 所 示 。 可 以 选择 所 有 范围 或 选择 范围 设置 ， 单 击 “ 确 认 ”， 则 弹出 写 和 人 程序 对 
话 框 ， 并 显示 写 和 人 的 程序 步 数 。 写 完 之 后 ， 上 自动 核对 程序 。 




















С ВТА + (А) [O] 确 认 

* EA [a] т 
tuigs) 0 | 取消 | 
终止 步 四 





图 7-32 “PC 程序 写 和 人 ”对话 框 


7.10.2 改变 PLC 的 类 型 

如 果 输 入 的 PLC 程序 所 选择 的 РІС 类 型 与 运行 的 不 同 ， 则 在 传送 写 出 时 会 弹出 “PLC 
类 型 错误 ， 继 续 程序 写 和 人 吗 ?” 的 询问 对 话 框 ， 单 击 “ 是 ”， 会 显示 “参数 不 对 ”的 情况 。 
因此 ， 必 须 改 变 PLC 的 类 型 ， 方 法 如 下 : 
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1) 单 击 “ 选 项 ”菜单 中 的 “改变 РІС 类 型 ”命令 ， 弹 出 “改变 РОС 类 型 ”对 话 框 ， 


如 图 7-33 所 示 。 
改变 PLC 类 型 x 
更 新 目标 - 
С ЕХО | FX05 С ЕХІ8 
~ FX0N C FXIN 器 取消 
Рх] C FX2N | ЕХ2МС 
С ЕХ [FX21FX2C] Е: 





А 7-33 ”改变 PLC 类 型 (1) 
2) 选择 FX2NZFX2NC， 单 击 “ 确 认 ”， 弹 出 如 图 7-34 所 示 的 界面 。 检 查 无 错误 ， 单 击 


“确认 ”， 则 弹出 “文件 范围 设置 数据 转换 到 初始 值 吗 ?” 的 询问 对 话 框 ， 单 击 “ 是 ”， 束 改 
变 了 РІС 类 型 。 


ЕЛ _ x* 
小 定 的 机 种 代替 PLC 机 
s e se еңлік, qua Кет [确认 
(根据 更 新 目标 PLC 宙 种 的 不 同 ， 参 数 的 设 定 可 能 要 进行 适当 的 调整 ) тт 
旧 的 目标 更 新 目标 
PLC 类 型 Po | [Fx2N 1 Fx2NC | 
存储 容量 Ек енен Б 
程序 eooo eooo 
文件 寄存 器 pb 2: 程序 
K | EF pb а 





图 7-34 改变 PLC 类 型 (2) 


7.10.3 程序 的 运行 与 监控 

1. 程序 的 运行 

将 PLC 的 КОМ/ЅТОР 开关 置 RUN 位 置 ， 局 动 程序 ， 则 程序 运行 。PLC 面板 上 相应 的 输 
人 继电器 XX 及 输出 继电器 的 发 光 二 极 管 发 亮 ， 表示 程序 在 运行 并 显示 运行 的 顺序 。 

2. 程序 的 监控 

在 梯形 网 下 监控 程序 的 步 又 如 下 : 


单 击 工具 栏 中 的 开始 监控 按钮 圈 ， 或 单 击 “ 监 控 /测试 ”菜单 中 的 “开始 监控 ” 命 


令 ， 则 在 计算 机 梯形 图 屏幕 上 显示 的 程序 的 常 闭 触 点 呈 绿 色 。 运 行程 序 时 ， 被 激活 的 线圈 以 
及 对 应 的 触 点 呈 绿 色 ， 被 激活 的 定时 器 显示 时 间 的 数字 在 变化 ， 被 激活 的 计数 器 显示 计数 次 
数 的 数字 在 变化 ， 程 序 在 执行 中 ， 如 图 7-35 所 示 。 如 要 结束 监控 ， 单 击 工具 栏 中 的 停止 监 
控 按 钮 加 | ， 或 单 击 “ 监 控 / 测 试 ”菜单 中 的 “停止 监控 ”命令 。 


























3. 元 件 监 控 


如 果 程 序 太 长 ， 用 “开始 监控 ”的 方法 来 进行 程序 的 监控 比较 砍 烦 ， 可 以 采用 元 件 监 
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图 7-35 程序 开始 监控 
控 的 方法 。 
单 击 “ 监 控 / 测 试 ” 亲 单 中 的 “元 件 监控 ”命令 ， 则 出 现 元 件 监控 窗口 ， 之 后 由 键盘 输 
入 元 件 号 ， 如 TT， 按 回 车 键 ， 则 出 现 “ 设 置 元 件 ” 对 话 框 ,输入 0,“ 输 入 ” 键 或 按 回 车 键 ， 
则 在 元 件 监控 窗口 中 出 现 TO 以 及 设置 值 、 当 前 值 等 。 再 输入 TI Y2 л, ЕЕ, 
则 出 现 如 图 7-36 所 示 的 对 话 框 。 


A 8ҰПРС-БЕСР/ЖІН-С - [FIG4A-18. PIF: ЖҒНЕ 1 



































TED Жас) IAW вне) МЕЙ) ыс ШЕ/ШЕ) Ж (0) ГІ 
7) | > Е 可 | | 





ЕЕ |Т |a |2 [ЕТЕ 


КІН БЕЗІ! 
数据 大 小 _ (Сун | 


16б) 


РЕ 
2 54 











三 精 除 显示 数据 回 





图 7-36 元件 监控 
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м PLC 运行 时 ， 得 电 的 元 件 呈 现 绿色 方 块 ， 而 T、C、D 等 元 件 的 当前 值 在 变化 ， 如 
图 7-37 所 示 。 





АС 5ЖОРС-ЕЖСР/ЖІН-С - [FEIGd4-18-PHE: 元 性 监控 ] 





T 999 (Е) TE (T #9805) ЯЛЕ 00) ыс ШЕП (М) Em 1 


1-7 


+15 ВІ] 





T0 г C] 40 40 
т E 图 20 20 
тг Ш 到 30 30 
тз Ш E] 20 20 
Ta И 图 60 60 
T5 图 50 15 
T6 20 0 
Со 100 2 

001 

ү002 m 

Y003 Т 


图 7-37 元 件 监控 中 的 元 件 运行 





如 要 转 到 梯形 图 监控 ， 单 击 “视图 ”菜单 中 的 “梯形 图 ”命令 ， 或 单 击 工具 栏 中 的 
“梯形 图 视图 ”按钮 | 纵 |， 如 要 结束 监控 ， 单 击 “监控 /测试 ”菜单 中 的 “停止 监控 ”命令 ， 
或 单 击 工具 栏 中 的 “停止 监控 ”按钮 晤 | 。 





> # 7 


71 试 在 梯形 图 编辑 窗口 用 功能 图 的 方法 输入 图 3-18 所 示 的 程序 。 输 入 完毕 ， 转 换 ， 
并 以 “FX 图 3-18” 的 文件 名 保存 此 程序 。 

72 ” 试 在 梯形 图 编辑 窗口 用 “由 键盘 键入 指令 ”的 方法 输入 图 3-20 所 示 的 程序 。 输 入 
完毕 ， 转 换 ， 并 以 “FX 图 3-20” 的 文件 名 保存 此 程序 。 

73 试 在 梯形 图 编辑 窗口 输入 图 5-7 所 示 的 梯形 图 程序 。 注 意 P 指针 的 输入 ， 输 入 完 
毕 ， 转 换 ， 并 以 “FX 图 5-7” 的 文件 名 保存 此 程序 。 

7-4 正确 输入 图 3-28 所 示 的 程序 ， 用 SC-09 电缆 将 计算 机 与 PLC 连接 起 来 ， 单 击 
“PLO” Жат “Ұй” ARRP “ЕН” С, 将 程序 写 入 到 PLC 中 运行 程序 ， 监 
控 程 序 ， 并 进行 元 件 监 控 。 


第 8 = 
编程 软件 GX Developer 的 使 用 


本 章 介 绍 编程 软件 GX Developer 和 GX Simulator 的 МН, ЕТІНЕ 0 £ jJ. A 
系列 和 FX 系列 PLC 的 编程 、 调 试 、 控 制 、 模 拟 运行 。 


81 软件 的 局 动 和 关闭 


1. 软件 的 安装 

1) 安装 GX Developer。 双 击 GX Developer 图 标 ， 双 击 EnVMEL 图 标 ， 双 击 SET- 
UP. EXE ， 按 屏幕 提示 安装 。 安 装 完 EnVMEL 后 ， 退 回 到 GX Developer 安装 界面 ， 双 击 SET- 
ОР. EXE ， 按 屏幕 提示 填 人 和 人 姓名、 公司 名 ， 盾 人 序列 号 安装 。 回 到 GX Developer 界面 ， 按 屏 
PTEIN AR o 

2) 安装 GX Simulator, 6 GX Simulator 图 标 ， 双 击 SETUP. EXE， 填 入 姓名 、 公 司 名 ， 
填 和 人 序列 号 ， 按 屏幕 提示 安装 。 注 意 ， 安 闭 GX Simulator 的 路 径 要 与 安装 GX Developer 的 相 
同 。 安 凌 完 毕 ， 在 计算 机 票面 出 现 GX Developer 图 标 。 

2. 软件 的 局 动 

双击 GX Developer 图 标 ， 出 现 如 图 8-1 所 示 的 编辑 窗口 





P NELSOFT#2 GX Developer 






工程 @) 编辑 到) 查找 /车 换 G) Еті) ERO HKM ТА т) GOW #800 
| olala] 2] + @|elel zlil аја ale 
A sfl 0881 281 #44 

























F5| F6 名 | 有 | Fo |ә ә a F 
|812 SE zli 1 z| z A 1а аы: 可 | 
zaja іа sli [је 115156 
x 








准备 完毕 A + ost ок m 


ІН 8-1 СХ Developer 编辑 窗口 





О GX Developer 和 GX Simulator 的 下 载 可 查阅 三 萎 电 机 自动 化 (中国 ) 有 限 公 司 网 址 。 如 要 使 FX3U 型 PLC 能 模拟 
调试 运行 ，GX Developer 要 8. 86 版 本 以 上 ，GX Simulator 要 7. 16 版 本 以 上 。 
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3. 软件 的 关闭 
如 果 要 关闭 GX Developer, 单 击 “ 工 程 ” 菜 单 中 的 “GX Developer 关闭 ”命令 ， 则 退出 。 


8.2 PLC 程序 的 编写 


1. 进入 FX 系列 PLC 编辑 窗口 
单 击 GX Developer 编辑 窗口 工具 栏 中 的 “工程 作成 ”按钮 口 ， 则 弹出 “ 创建 新 工程 ” 
对 话 框 ， 如 图 8-2a 所 示 。 选 择 “PLC 系列 ”为 FXCPU 和 “PLC 类 型 ”为 FX2N， 如 图 8-2b 


所 示 。 单 击 “ 确 定 ” 按 钮 ， 出 现 FX 系列 РОС 编辑 窗口 ， 如 图 8-3 所 示 。 在 程序 编辑 区 就 可 
以 编写 FX 系列 PLC 程序 。 











Р] 
[асри (тое) ~] 


标签 设 定 
4 不 使 用 标签 
С SFC Г MELSAF-L C PAHTA 
ERSTA. FB. ННІ 
选择 ) 











HEALE 
FLC 系 列 
[cp ú J 
РСР 


(ркен (С) ы | 








驱动 器 /品行 
工程 名 
索引 














图 8-2 ”创建 新 工程 





Е ШЕ СОЕТ: GX Developer 开 程 未 设置 — Е5/23 аг? HAIN 1 31 
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ІН 8-5 FX 系列 PLC 编辑 窗口 


2. РІС 程序 的 编写 

在 GX Developer 编辑 窗口 编写 FX 系列 程序 时 ， 最 好 在 梯形 图 编辑 窗口 用 指令 的 输入 方 
式 ， 其 方法 与 使 用 FXGP 软件 的 编写 方法 基本 相同 。 不 同 之 处 如 下 : 

1) 横 线 和 竖 线 的 输入 。 例 如 要 输入 一 紧 线 ， 单 击 工具 栏 中 的 凤 按 钮 ， 则 弹出 竖 线 输 入 
对 话 框 ， 如 图 8-4 所 示 ， 单 击 “ 确 定 ” 按 钮 ， 即 在 图 光标 的 左下 方 出 现 一 坚 线 ,但 图 光标 没 
有 下 移 一 行 。 输 入 横 线 的 方法 与 此 相似 ， 单 击 豆 按 钮 。 如 果 要 删除 一 竖 线 ， 将 光标 放 在 该 
竖 线 的 右上 方 ， 单 击 吉 按钮 ， 就 删除 了 这 一 坚 线 。 


ДЕБ јаје ¿la ele јә 
l. 21 sfa 32], lelle li з= 15А ell] 25 
| E| zll | [25| вај 
| mE ЕЕ Т п Е rse а lr 





















Tn [uti ші 
saF 7] =aF8 





















БЕСЕН БЕСІ БЕРЕН БЕЙ БЕ 


г; 1 








a | Fa 





ska 





图 84 坚 线 的 输入 
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2) 步 进 梯形 图 的 输入 。 对 步 进 梯形 图 的 输入 ，FXGP 软件 与 GX Developer 软件 有 很 大 
的 不 同 。 图 8-5a 为 用 FXGP 软件 编写 的 步 进 梯形 图 ， 而 图 8-5b 为 用 GX Developer 软件 编写 
的 步 进 梯形 图 ， 但 两 者 的 指令 表 相 同 。 











MS002 


0 上 ЕТ 50 
3 SIL 50 
5000 
4 —— ЕТ з20 
Т SIL 520 
8 000 
КЭП 
TD 
Т0 
12 НБ---------:--:-:.:-:-:.::Б::БББ:Б:Б:СР:Б-ББ:-------(5ЕТ 321 
15 STL 521 
16 800 
ІТ T 


b) 


ІН 8-55 “МІН FXGP. GX Developer 软件 编写 的 步 进 梯形 图 


从 图 8-5b 可 见 ， 在 用 СХ Developer 编写 的 步 进 梯 形 图 中 ，STL 指令 表示 为 线圈 ，STL SÉ 
动 的 软 元 件 直接 与 左 母 线 相 接 ( 如果 多 个 驱动 ， 要 使 用 并 联 形 式 )，LD/LDI 等 指令 也 直接 








277 





与 左 母 线 相 接 。 也 就 是 说 ， 每 一 状态 的 STL 后 的 子 母 线 ， 在 用 GX Developer 编写 的 步 进 梯 
形 图 中 与 左 母 线 重 合 。 

3) GX Developer 编辑 窗口 工具 栏 中 的 触 点 、 线 圈 的 用 法 与 ЕХСР 的 功能 图 相同 。 

4) 程序 编写 完成 后 的 转换 ， 单 击 工具 栏 中 的 至 按钮 或 至 按钮 。 

5) 梯形 图 与 指令 表 的 相互 切换 ， 单 击 工具 栏 的 苞 按 钮 。 

3. 保存 文件 

如 要 保存 程序 ， 单 击 工具 栏 中 的 图 按钮 ， 或 单 击 “ 工 程 ”菜单 中 的 “保存 工程 ”或 
“另存 工程 为 ” 命令 ， 则 弹出 “另存 工程 为 ”对 话 框 ， 如 图 8-6 所 示 。 之 后 ， 选 择 工 程 的 驱 
zjar 〈 即 磁盘 号 ) 、 路 径 ， 填 上 工程 名 ， 单 击 “ 保 存 ” 按 钮 。 之 后 又 弹出 男 一 对 话 框 ， 单 击 
Жж” ЖӨН, 





























工程 驱动 器 ke] E 


ГЕ < атр1 еСоттв 
Ёа SysImage 


自 定 的 工程 不 存在 。 
жее тя 





ІН 8-6 “另存 工程 为 ”对 话 框 
4. 打开 文件 
如 要 打开 程序 ， 单 击 工具 栏 中 的 芭 按 钮 ， 或 单 击 “ 工 程 ”菜单 中 的 “打开 工程 ”命令 ， 
:打开 工程， 对 话 框 ， 如 图 8-7 所 示 。 之 后 ， 选 择 工程 的 驱动 器 〈( 即 磁盘 号 ) 、 路 
ео 选择 所 需 的 程序 x . 再 单 击 “ 打 开 ”， 即 又 弹出 另 一 对 话 
询问 “是 否 保存 工程 ”， 单 击 “ 否 ”， 则 打开 该 工程 。 




















工程 驱动 器 т Е 


驱动 器 ,路径 |с: \MELSEC\GEPH 
工程 名 





图 8-7 “打开 工程 ”对 话 框 


278 


5. 软 元 件 的 注释 

软 元 件 的 注释 方法 如 下 : 

1) 单 击 “ 显 示 ” 荣 单 中 的 “注释 显示 ”命令 ， 则 梯形 岁 软 元 件 下 方 的 行 间隔 拉 开 。 单 
击 工程 一 览 表 “ 软 元 件 注 释 ” 前 的 | + | 符号 ， 再 双击 “COMMENT” 命令 ， 弹 出 软 元 件 注释 
表 ， 如 图 8-8 所 示 。 在 “ 软 元 件 名 ”空白 栏 输入 X0， 单 击 “ 显 示 ” 按 钮 ， 则 出 现 以 X0 为 
起 始 的 软 元 件 列 ， 在 每 个 元 件 的 注释 栏 填 人 注释 字符 ， 单 击 “ 显 示 ” 按 钮 ， 则 该 列 的 元 件 
注释 完毕 。 如 果 改 变 软 元 件 名 ， 如 Y0， 又 可 以 对 男 一 列 软 元 件 注释 。 























аута [koo =| 
软 元 件 名 





ЕЗ МАТН 
2-0 сін а N000 ”| 正 转 起 动 | 
H COMMENTI 001, [EHS IE = 
ӨНЕ zoz RRE (ШЕШЕН 
+ ER ТЕРІ 008 ЕС —= 
004 Ee) 


Эш. | 1) 





图 8-8 ” 软 元 件 注释 表 








2) 注释 完 各 软 元 件 后 ， 单 击 工程 一 览 表 “ 程 序 ” 前 的 [了 符号， 再 双击 “MAIN” 命 
令 ， 则 显示 已 注释 的 梯形 图 ， 如 图 8-0 所 示 。 











ЕППІ 001 





J 图 не 
[F] COMMENT 


9-10] ЖІ 
ӘЙЕЛ 软 元 件 内 存 


R003 Үй00 





图 8-9 已 注释 的 梯形 图 





3) 对 于 已 注释 的 程序 ， 如 果 再 单 击 “ 显 示 ” 沫 单 中 的 “注释 显示 ”命令 ， 则 显示 为 无 
注释 的 程序 。 
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运行 程序 的 方法 为 : 

1) 编写 好 程序 ， 将 计算 机 与 PLC 连接 好 。 

2) 单 击 “ 在 线 ” 菜 单 中 的 “PLC 写 人 ”命令 ， 弹 出 “PLC 写 和 人 人 ”对话 框 ， 如 图 8-10 
所 示 。 选 择 程序 参数 ， 单 击 “MAIN”， 再 单 击 “ 执 行 ”， 则 弹出 “是 否 执行 PLC 写 入 ”对 话 
框 ， 单 击 “ 是 ”。 之 后 显示 РС 写 和 过程。PLC 写 入 结束 ， 单 击 “ 确 定 ”。 最 后 ， 单 击 
“PLC 写 人 ”对 话 框 的 “关闭 ”。 





链接 接口 сот < 一 FT ЕЕ 
链接 FLL тине р ще В ршн i 


HRTF | r] 标题 | 一 | 
次 忻 选 择 | 软 元 件数 据 | 程序 ”| 程序 共用 | 


тт | 选择 所 有 | 职 玺 所 有 选择 | 


= m WHER 
[| COMMENT 


Е. Е E) 软 元 性 内 存 = 
жанра... | 
格式 化 FLC 内 存 ... 
整理 FF 内 让 .. 
生成 标题 . 


ЕЕН | 宇 节 ” 上 所 有 可 用 容量 =E 





图 8-0 “PLC 写 人 ”对 话 框 


3) 将 PLC 的 ON/OFF 开关 置 ON， 按 程序 的 起 动 按 钮 ， 则 程序 开始 运行 。 

2. 程序 的 在 线 监 控 

单 击 “ 在 线 ” 菜 单 中 的 “监视 ”命令 ， I “ШИЛЖ 40 55 nn os 
图 8-11 Ал, Whar PRET АА ЙЫНА t pl (ААА, НІН АЙ St l G, ЖЗ, 
ЖЫРЫ ШЫЛ Даат, ШІИІ8-12 所 示 。 
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88-11 在 线 监控 的 操作 
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图 8-12 ”在线 监控 的 梯形 图 
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8.4 程序 的 逻辑 测试 


GX Developer 软件 提供 了 一 个 脱 线 逻 辑 测 试 РОС 运行 的 方法 ， 它 能 处 理 FX 系列 、A £ 
列 、Q 系列 的 大 部 分 指令 。 例 如 ЕХ 系列 ， 除 了 应 用 指令 的 ЕМСОЗ, 04, 05, 07 以 及 FNC50 ~ 
59. ЕМСТ70-75, ЕХС77, 80, 81. FNC84 ~ 88 等 不 能 处 理 外 ， 2. E 处 理 。A 系列 除了 
HASA, FROM, TO. РЕС, LRDP. LWTP. RFRP. RTOP 等 指令 不 能 处 理 外 ， 其 他 大 部 
分 都 能 处 理 。 但 是 必须 指出 ， 逻 辑 测试 的 方法 只 是 一 种 辅助 的 方法 ， EB 代替 在 PLC 上 
的 调试 和 试 运行 。 

1. 进入 逻辑 测试 

1) 当 程 序 编写 完毕 ， 可 进行 逻辑 测试 。 单 击 工具 栏 中 的 “梯形 图 形式 逻辑 测试 起 动 / 
结束 ”按钮 可， 弹出 “LADDER LOGIC TEST TOOL” 对 话 杠 ，PLC FRESA, BAK 
梯形 图 从 写 入 模式 变 为 监视 模式 ， 图 光标 由 蓝 色 方 框 变 ;为 蓝 色 方块 。 闭 合 的 触 点 变 为 蓝 色 ， 








字 元 件 显示 出 其 初 值 。 
2) 夸 击 图 光标 所 指 的 某 个 元 件 上 ， 弹 出 逻辑 测试 命令 表 ， 如 图 8-13 所 示 。 
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Ctrl+F 




































































































гу SWOPU-FKGP/WIR-C... Jı LADDER LOGIC TES... 


图 8-13 ”逻辑 测试 
3) 单 击 “ 软 元 件 测试 ”命令 ， 弹 出 “ 软 元 件 测试 ”对 话 框 ,在 — 组 “ 软 元 





件 ” 的 文本 框 中 输入 位 元 件 ， 如 X0， 单 击 “ 强 制 ON”， 则 ХО 和 常 开 触 点 闭合 ， 如 图 8-14 所 示 。 
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如 单 击 “强制 OFF” 按 钮 ， 则 ХО 断 开 ， 程 序 开 始 模拟 运行 。 丰 在“ 字 软 元 件 / 缓 冲 存 储 区 ” 
的 文本 框 中 输入 字 元 件 及 其 设置 值 ， 则 可 测试 程序 在 输入 字 软 元 件 后 的 运行 状况 。 
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[| ойы >] peres v] 设置 | 
-程序 指定 | 





标签 参考 程序 名 | 可 











图 8-14 ” 软 元 件 测试 





4) 如 再 单 击 工具 栏 中 的 “梯形 图 形式 逻辑 测试 起 动 /结束 ”按钮 到， 逮 辑 测试 结 

2. 软 元 件 登 录 

软 元 件 登录 的 逻辑 测试 是 一 种 将 元 件 列 表 ， 考 查 元 件 的 通 断 或 数值 的 方法 。 当 进入 逻辑 
测试 到 图 8-13 时 ， 单 击 “ 软 元 件 登 录 ” 命 令 ， 弹 出 “ 软 元 件 登录 监视 ”窗口 。 单 击 网 中 右 
方 的 “ 软 元 件 登录 ”命令 ， 弹 出 “ 软 元 件 登录 ”对 话 框 ， 如 图 8-15 所 示 。 在 “ 软 元 件 ” 文 
本 框 中 输入 元 件 名 ， 如 X0， 单 击 “ 登 录 ” 按 钮 ， 则 在 “ 软 元 件 登 录 监 视 ” 窗 口 的 列表 中 就 
出 现 X0。 重 复 此 操作 ， 则 形成 一 元 件 列表 。 登 录 完 毕 ， 单 击 “取消 ”按钮 。 如 要 模拟 运行 
程序 ， 单 击 “ 监 视 开 始 ” 按 钮 ， 单 击 “ 软 元 件 测试 ”按钮 ， 出 现 图 8-14 的 “ 软 元 件 测试 ” 
对 话 框 ,输入 X0， 单 击 “ 强 制 ON” 按 钮 ， 则 程序 在 运行 ， 列 表 中 的 元 件 就 显示 出 通 靳 或 
数值 的 变化 。 

3. 软 元 件 批量 

软 元 件 批量 的 逻辑 测试 是 一 种 将 元 件 批量 列表 ， 考 查 一 系列 元 件 的 通 断 或 效 值 变化 的 方 
法 。 它 特别 适用 于 字 软 元 件 的 人 逻辑 测试 。 当 进入 人 逻辑 测试 到 图 8-13 时 ， 单 击 “ 软 元 件 批量 ” 
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命令 ， 弹 出 “ 软 元 件 批量 监视 ”窗口 ， 在 “ 软 元 件 ” 文 本 框 中 输入 竺 监视 批量 元 件 的 首位 
元 件 名 ， 单 击 “ 监 视 开 始 ” 命 令 ， 则 出 现 软 元 件 批量 列表 ， 如 图 8-16 所 示 。 单 击 “ 软 元 件 
测试 ”按钮 ， 弹 出 “ 软 元 件 测试 ”对 话 框 ， 如 同 图 8-14 所 示 。 强 制 元 件 ON/OFF, Wa Æ 
公元 件 批量 列表 中 元 作 量 值 的 变化 。 

















! ei c: ELSEC%GPPWA 新 图 3 一 23 — [ 软 元 件 登 录 监 视 -1] 
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图 8-15” 软 元 件 登录 


:| 





жыға (S) жас) шт (У) 90) 1280) ТА) #04) "n 

nse ааа Е иа 

= z ka Е 18 
= 
















: o ШАЯ: Ç Шат Елі Gieh ЖИЕНІ eogal U 
C gat С 32 位 整数 C 16j 进 制 
МАТН ы 
С ёа C 实数 [ 单 精度 ) 
个 实数 ОПЕ) Mam rye 
С BSCII 宇 符 





监视 停止 | 








1 0 3 | 
Ce 0 ІНЕ ГЕ 0 选项 设置 
[3 ü Ü 7 —— ü 
C4 Ü ШАС 0 
= : а 2 зен | 
CB ü П 7 --------- ü 
CT 0 Ue 0 
Са 0 Ee | 0 | 
[9 Ü ОЗЕ PEP Yay pass Ü 
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8.5 ЕХСР (WIN) 程序 与 GPPW 程序 的 相互 切换 





有 时 要 将 用 ЕХСР 编写 的 程序 变换 为 CPPW (GX Developer) 程序 ， 以 便 能 进行 模拟 测 
试 ; 有 时 又 需要 将 CPPW 已 调试 好 的 程序 变换 成 ЕХСР 程序 。 因 此 ， 要 用 到 ЕХСР (WIN) 
程序 与 CPPW 程序 的 相互 切换 的 方法 。 切 换 前 ，FXCP (WIN) 程序 或 CPPW 程序 都 必须 以 
确定 的 文件 名 保存 在 确定 的 磁盘 中 。 

1. FXGP (WIN) 程序 切换 为 GPPW 程序 

将 ЕХСР (WIN) 程序 切换 为 CPPW 程序 的 方法 是 : 

1) 单 击 “ 工 程 ” 荣 单 中 的 “ 读 取 
其 他 格式 文件 ”命令 , 单 击 “ 读 取 
FXGP (WIN) 格式 文件 ”命令 ， 弹出 |ж 
“ 读 取 FXGP (WIN) 格式 文件 ”对 话 = 
框 ， 如 图 8-17 所 示 。 — 

2) 选择 驱动 器 (路径 ， 单 击 “ 浏 вяжа | | (ШІЛ? 

览 ”按钮 。 弹 出 “打开 系统 名 ， 机 顺 
名 ”对 话 框 ， 如 图 8-18 所 示 。 选 择 目 录 
名 ， 如 FXGPWIN， 单 击 “ 确 认 ” 按 钮 。 

3) 再 回 到 “ 读 取 FXGP (WIN) 格 

式 文件 ”对 话 框 , 单 击 “浏览 ”按钮 ， 
又 弹出 “打开 系统 名 ， 机 需 名 ”对 话 框 ， 
出 现 了 所 选择 的 FXGPWIN 的 目录 ， 如 
图 8-19 所 示 。 在 图 中 ， 选 中 某 一 目录 名 ， 
例如 “ 吸 砂 机 З”, Ai MA” Е. R817 “ 读 取 FXCP (WIN) 格式 文件 ”对 话 框 
又 回 到 “ 读 取 FXGP (WIN) 格式 文件 ” 
对 话 框 ， 单 击 “ 选 择 所 有 ”按钮 ， 单 击 “执行 ”按钮 。 此 时 软件 自动 切换 程序 ， 完 成 后 出 现 
一 对 话 框 ， 问 “程序 (MAIN) 已 经 存在 ， 要 蔡 换 吗 ”， 单 击 “ 是 ”按钮 。 弹 出 “已 完成 ”对 
话 框 ， 单 击 “ 确 定 ” 按 钮 。 最 后 ， 青 单 击 “ 读 取 ЕХСР (WIN) 格式 文件 ”对 话 框 的 “关闭 ” 
按钮 。 则 完成 将 FXGP (WIN) 程序 切换 为 CPPW 程序 的 过 程 ， 屏幕 出 现 已 切换 的 程序 。 

2. GPPW 程序 切换 为 FXGP (WIN) 程序 

将 GCPPW 编辑 窗口 的 程序 切换 为 FXGP (WIN) 程序 的 方法 如 下 . 

1) 假设 GPPW 程序 已 经 调 到 屏幕 上 。 单 击 “ 工 程 ”菜单 中 的 “ 写 和 人 其 他 格式 文件 ” 
命令 ， 单 击 “ 写 人 FXGP (WIN) 格式 文件 ”命令 ， 弹 出 “ 写 人 ЕХСР (WIN) 格式 文件 ” 
对 话 框 ， 如 图 8-20 所 示 。 

2) 选择 “ 张 动 需 / 路 径 ” ， 即 选择 文件 将 要 写 和 人 的 驱动 器 路径， 如下:\ 。 单 击 “ 浏 
览 ” 按 钮 ， 选 择 FXGPWIN ER “RREA”. WMA “LM” EN “HA”, WE 8-21 
所 示 。 

3) 选中 “文件 选择 ”中 的 “选择 所 有 ”， 单 击 “ 执 行 ”按钮 ， 则 目 动 显示 写 入 的 过 
程 。 写 和 人 结束， 弹出 一 对 话 框 ， 显 示 “ 已 完成 ”， 单 击 “ 关 闭 ” 按 钮 。 








UT ху 
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打开 系统 和 名， 机 器 名 
选择 驱动 器 [-4-] 
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图 8-18 Плая, Вий (1) 





打开 系统 和 名， 机 器 名 
选择 驱动 器 [-4-] 
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图 8-9 Пля, Вий (2) 


GE Developer _c:AHELSECVGPP 本 交通 灯 南 博 习题 T 一 5 – [梯形 图 ( 读 出 ) NAIN 
Іні) AEO шНЕ/ЕӘ() SHO шті) 880) 论断 和 器) Тат) 窗口 如 #80) - Ф + еі sje 


т шы S| (ые). Aele әјә аја! әјә ME СЕ dl: Е 


¿| mel 211 драги 到 | 
ll =l ІЗ» ЕЗ ШІ НЫ = ЕЭ sf8 本 国医 ЕСІНЕ 
= шін ті) СЕ | AS Ете 

















































































Al 
驱动 器 / 跑 径 |1 训 览 . Т 20 7 В 
系统 名 FXGPWIN | 5 
ЗЕН [ 关闭 | 
Беті - 50 1 
文件 选择 | 程序 共用 | 
521 1 
| 参数 + 程序 | 选择 所 有 | 取消 选择 所 有 | 
Ë РШ НЕ АЕ WATID+ 文 件 寄存 器 (МАТН) HEEL (COMMENT) 831 1 
-图 注释 文件 
L] 软 元 件 注 释 (CONMENT)+ 别 名 + 梯形 图 注释 声明 )+ 线 图 注释 GEA 
ЕМЕ тасасына £ 
ІП ma 821 | 
1000 
K550 
Т0 Y 
S22 
522 1 











国画 到 | 














谁 备 完毕 FX2H(C) 本 站 
; ІР МЕІЗОРТЖ З] GX D (А? SWOPC-FXGP/WIN-C. r Nos 2 220 





图 8-20 “ҢА ЕХСР (WIN) 格式 文件 ”对 话 框 
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E AFIGP (TINEA 


zaa — [om әр 
机 器 名 EEN | 关闭 | 
РІС! (Екгн (С) 


文件 选择 | 程序 共用 | 


参数 + 程序 | СЕМ. 取消 选择 所 有 





-由 ФЕРЕ 
“М РШ НР (МАТН) IF EFSF FOR (МАТН) HERE (COMMENT) 


= PE] 注释 立 件 

”| 软 元 件 注释 ComWENT)+ 别 名 + 梯形 图 注释 GS ЕҢ) ЕНЕ 注解 
Е 软 元 件 内 存 文件 

РМ MAIN 














图 8-21 F “RRA” ЖІ “В” 


4) 再 单 击 “ 写 人 FXGP (WIN) 格式 文件 ”对 话 框 的 “关闭 ”按钮 ， 则 GPPW 程序 已 
经 切换 为 FXGP 程序 ， 且 以 “交通 灯 ” 的 文件 名 存 人 EE:\ 的 FXGPWIN 中 ， 如 图 8-22 所 示 。 


| 
RJ ita) ва TAW еке) 视图 如 кг Жб) 典 控 /测试 如 ”选项 作 ) Aow AER Фу кв. об 


МІРДІ! ТӘЛІМІ ЕЕ 























JsFT 222 








ЖЕ 103/8000) НА |FX2N/FX2NC | 





L r 
I MELSOFTÆA| GX D... A SWOPC-FXGP/WIN-C. .. а > ја. 21:11 


图 8-22 已 切换 为 FXGP 的 程序 
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习题 8 


81 按 8.1 节 所 述 方 法 安装 GX Developer 和 GX Simulator 两 个 软件 。 

8-2 ДЕ GX Developer 的 编辑 窗口 输入 如 图 3-13 的 程序 ， 并 以 “GPPW K 3-13” 的 文件 
名 保存 此 程序 。 

8-3 在 CX Developer 的 编辑 窗口 输入 如 图 4-7 的 程序 并 以 “GPPW 图 4-7 ”的 文件 名 
保存 此 程序 。 

84 用 SC-09 电缆 将 计算 机 与 PLC 连接 起 来 ， 分别 打开 “GPPW 图 3-13”、“GP- 
PW 图 4-7” 的 程序 ， 按 8.3 节 所 述 方法 运行 程序 ， 对 程序 进行 在 线 监控 。 

8-5 18.2 节 所 述 方 法 对 “GPPW 图 3-13”“GPPW 图 4-7” 进 行 软 元 件 注释 ， 软 注释 
后 保存 。 

8-6 按 8.5 节 所 述 将 FXGCP 编写 的 程序 变换 为 GCPPW 程序 的 方法 将 已 保存 在 ЕХСР- 
WIN/C 软件 中 的 “FX 图 3-13”“FX 图 4-13”“FX 图 5-5” 的 程序 由 FXGP (WIN) 格式 文 
件 切 换 为 CPPW 格式 文件 ， 并 分 别 保 存 。 

87 按 8.4 节 所 述 “ 程 序 的 逻辑 测试 ”的 方法 对 “GPPW 图 3-13”“GPPW 图 4-7” 
“GPPW 9 5-5” #4737 115. 

88 按 8.4 节 所 述 的 方法 分 别 对 “GPPW K 3-13” “СРРҮ 9 4-7” “СРРҮ 65-57 H 
行 “ 软 元 件 登录 ”“ 软 元 件 批量 ”逻辑 测试 。 








附录 A ЕХ 系列 PLC 应 用 指令 一 


览 表 

















分 类 |FNC No. | 指令 符号 功能 FX1S | ЕХІМ | FX2N | FX3U | FX3G 
00 CJ 条 件 跳 转 O O O O O 
01 CALL 调用 子 程序 О О О О O 
02 SRET 子 程序 返回 O O O O Ó 
03 IRET 中 断 返 回 О O O O O 
程序 | 04 EI 人 允许 中 断 O O O O O 
流向 | 05 DI 禁止 中 断 O O O O O 
06 FEND 主 程序 结 О O O O O 
07 WDT 警戒 时 钟 O O O O O 
08 FOR 循环 范围 的 开始 О O O O Ө) 
09 NEXT 循环 范围 的 结 О O © O O 
10 CMP 比较 О O O O O 
11 7СР 区 间 比 较 O O O O O 
12 MOV 传送 O O O O O 
13 SMOV BCD 码 传送 和 移 位 一 一 O O O 
传送 14 CML 取 反 传送 一 一 O O O 
比较 | 15 BMOV 成 批 传送 (n эп 点 ) O O O O O 
16 FMOV 多 点 传送 (1 点 一 n 点 ) 一 一 O O O 
17 XCH 数据 交换 ( 01) < (D2) 一 z Ө) О = 
18 BCD BCD 变换 BIN(S) 一 BCD(D) O O O 
19 BIN BIN 变换 ВСР (S)—BIN(D) O O O O 
20 ADD BIN 加 法 (S1) +(S1) 一 (D) O O O O O 
21 SUB BIN 减法 (S1) - (51) (р) O O O O О 
22 МІЛ, BIN 乘法 (S1) х(51)--(В) O O O O O 
i 23 DIV BIN 除法 (S1) + (SI)— (D) O O O O O 
,| 24 INC BIN 加 1 O O O O O 
—— 25 DEC BIN Ж 1 O O O O O 
”| 26 WAND 逻辑 与 O O O O O 
27 WOR 逻辑 或 О О О О O 
28 WXOR 逻辑 异 或 O O O O O 
29 NEG АМ 一 一 O O — 









































( 续 ) 
分 类 |ЕМС No. | 指令 符号 功能 FXIS | FXIN | FX2N | FX3U | FX3G 
30 ROR 循环 右 移 (n 位 ) 一 一 O O O 
31 ROL 循环 左 移 (n 位 ) — — O O О 
32 КСК 带 进 位 循环 右 移 (n 14) 一 - O O 一 
33 RCL 带 进 位 循环 左 移 (n 位 ) = — O O — 
循环 | 34 SFTR 位 右 移 O O O O Ө) 
ЖИМ | 35 SFTL 位 左 移 О О O O O 
36 WSFR 字 右 移 一 一 О О O 
37 WSFL 字 左 移 一 一 О О O 
38 SFWR FIFO 写 入 O O O O O 
39 SFRD FIFO 读 出 O O O O O 
40 ZRST 成 批复 位 O O о O © 
41 DECO 解码 О O O O O 
42 ENCO 编码 О О О О O 
43 SUM ON 位 数 总 和 一 一 O O O 
数据 | 44 BON ON 位 数 判别 一 一 O O O 
处 理 | 45 MEAN 平均 值 计 算 一 一 О О О 
46 ANS 信号 报警 器 置 位 - 一 O O O 
47 ANR 信号 报警 器 复位 — — O O O 
48 SQR BIN 开 方 运算 一 一 O O O 
49 FLT BIN 整数 一 二 进 制 浮 点 数 转换 == 一 O O O 
50 REF 输入 输出 刷新 O O O O O 
51 REFF 输入 刷新 ( 带 滤波 器 设 定 ) 一 一 O O 一 
52 MTR 矩阵 输入 О О О O O 
53 HSCS 比较 置 位 (高 速 计数 器 用 ) O O O O O 
高 速 | 54 HSCR 比较 复位 (高 速 计数 器 用 ) O O O O O 
处 理 | 55 HSZ 区 间 比 较 ( 高 速 计数 器 用 ) 一 一 O O O 
56 SPD 脉冲 密度 O O O O O 
57 PLSY 脉冲 输出 O O O O O 
58 PWM 脉 宽 调制 O O O O O 
59 PLSR 带 加 减速 的 脉冲 输出 О O O O O 
60 IST 初始 化 状态 О о O O O 
61 SER 数据 检索 一 一 O O O 
62 ABSD 凸轮 顺序 绝对 方式 O O O O е) 
63 INCO 凸轮 顺序 相对 方式 О О O O O 
方便 | 64 TTMR 示 教 定时 器 一 一 O O = 
指令 | 65 STMR КАЕ TA -- 一 O O = 
66 АТТ 交 蔡 输出 О O O O O 
67 RAMP 斜坡 信号 O O O O O 
68 ROTC 旋转 工作 台 控 制 = ан О O — 
69 SORT 数据 排列 一 一 O O — 





























290 











( 续 ) 
分 类 |ЕМС No. | 指令 符号 功能 FXIS | FXIN | FX2N | FX3U | FX3G 
70 ТКҮ 数字 键 输入 一 一 О O — 
71 HKY 十 六 进 制 数字 键 输入 一 = O O = 
72 DSW 数字 开关 O O O O О 
73 SECD 7 段 解码 器 一 一 О О — 
外 部 ЕЕ 
设备 74 SEGL 7 段 时 分 显示 О O O O O 
оа 75 ARWS 箭头 开关 一 一 О О 一 
76 ASC ASCII 数据 输入 — — O O = 
77 PR ASCH 码 打印 一 一 О О 一 
78 FROM ВЕМ 读 出 - O O O O 
79 TO BFM 写 入 一 O O O O 
80 RS 串 行 数据 传送 O O O O O 
81 PRUN 八进制 位 传送 O O O O Ó 
外 部 | 82 ASCI HEX— ASCI 的 转换 О O O O O 
设备 | 83 HEX ASCII 一 HEX 的 转换 О О О О O 
( 84 CCD 校 验 码 O O O O O 
件 设 | 85 VRRD 电位 器 读 出 O O O — — 
£) 86 VRSC 电位 器 刻度 O O O 一 一 
87 RS2 串 行 数据 传送 2 一 - 一 O O 
88 PID PID 运算 O O O O O 
110 ECMP 二 进 制 浮 点 数 比 较 - = O O ШЕ 
ПІ EZCP 二 进 制 浮 点 数 区 间 比 较 -- - O O = 
112 EMOV 二 进 制 浮 点 数据 传送 一 = O s. 
116 ESTR 二 进 制 浮 点 数 一 字 人 符 串 的 转换 一 = O - 
117 EVAL 字符 串 一 二 进 制 浮 点 数 的 转换 = = = O = 
118 EBCD 二 进 制 浮 点 数 一 十 进 制 浮 点 数 转换 == = O O = 
119 ЕВІМ 十 进 制 浮 点 数 一 二 进 制 浮 点 数 转换 == == O O — 
120 EADD 二 进 制 浮 点 数 加 法 运算 = S O O = 
121 ESUB 二 进 制 浮 点 数 减法 运算 = 一 O O = 
АЖ 122 ЕМІЛ, 二 进 制 浮 点 数 乘 法 运算 = = О О 一 
运算 | 123 EDIV 二 进 制 浮 点 数 除法 运算 = O O = 
124 EXP 二 进 制 浮 点 数 指数 运算 = -_ 一 O 一 
125 LOGE 二 进 制 浮 点 数 自然 对 数 运算 = | = | = O = 
126 LOG10 二 进 制 浮 点 数 常 用 对 数 运 = | = — O — 
127 FSQR 二 进 制 浮 点 数 开 方 运算 = s O O = 
128 ЕМЕС 二 进 制 浮 点 数 符号 翻转 = = = O = 
129 INT 二 进 制 浮 点 数 ->BIN 整数 的 转换 = Е O O = 
130 SIN 二 进 制 浮 点 数 SIN 运算 一 一 O O — 
131 COS 二 进 制 浮 点 数 COS 运算 一 — O O — 
132 TAN 二 进 制 浮 点 数 TAN 运算 一 一 О O — 















































( 续 ) 
分 类 |ЕМС No. | 指令 符号 功能 ЕХ18 | FXIN | FX2N | FX3U | FX3G 
133 ASIB 二 进 制 浮 点 数 SIN 一 运算 一 一 一 O — 
134 ACOS 二 进 制 浮 点 数 COS 1! 运算 一 一 一 O - 
АЯП 135 ATIN 二 进 制 浮 点 数 TAN 一 运算 一 一 一 O = 
运算 | 136 RAD 二 进 制 浮 点 数 角 度 一 弧度 的 转换 = 一 = е = 
137 DEC 二 进 制 浮 点 数 弧 度 一 角度 的 转换 一 = 一 е = 
147 SWAP 高 低 字 节 互 换 = — O O — 
155 ABS 读 出 ABS 当前 值 O O - O — 
156 ZRN 原点 回归 O O - O — 
定位 157 PLSV 可 变速 脉冲 输出 О О 一 О 一 
158 DRVI 相对 地 定位 О О 一 O — 
159 DRVA 绝对 定位 O O 一 O - 
160 ТСМР 时 钟 数据 比较 О O O O O 
161 TZCP 时 钟 数据 区 间 比 较 О О O O O 
162 TADD 时 钟 数 据 加 法 运算 O O O O O 
163 ASUB 时 钟 数 据 减 法 运算 O Ө) O O O 
164 HTOS 时 、 分 、 秒 数据 的 秒 转 换 = = = е = 
时 人 165 STOH 秒 数据 的 时 分 秒 转换 一 = = O = 
Е 166 TRD 读 出 时 钟 数据 O O O O O 
— 167 TWR 写 人 时 钟 数 据 O О O O Ө) 
169 HOUR 计时 表 О О О О O 
170 GRY 格雷 码 的 转换 一 一 O O O 
171 CBIN 格雷 码 的 逆转 换 一 一 О О O 
176 RD3A 模拟 量 模块 的 读 出 一 O — O O 
177 WR3A 模拟 量 模块 的 写 入 一 O — O O 
224 LD = 触 点 比较 LD,(S1) = (52) ФӘН О О O O O 
225 LD > 触 点 比较 LD , (51) > (52) ФӘН O O O O O 
226 LD < 触 点 比较 LD , (51) < (52) ФӘН O O O O O 
228 LD < > 触 点 比较 LD,(S1) = (52) ӘН O O O O O 
229 LD < = 触 点 比较 LD , (51) <(52) ӘН O O O O O 
230 LD > = 触 点 比较 LD , (51) > (82) 18 O O O O O 
232 AND = 触 点 比较 AND , (51) = (52) ӘН O O O O O 
233 AND > 触 点 比较 АМ”, (51) > (52) ӘН O O O O O 
触 点 А к 
не 234 АМР” < 触 点 比较 AND , (51) < (52) ӘН O O O O O 
指令 236 AND < > 触 点 比较 АМ”, (51) = (52) ӘН O O O O O 
237 AND < = 触 点 比较 АМ”, (51) < (52) ӘН O O O O O 
238 AND > = 触 点 比较 АМ”, (51) > (52) ӘН O O O O O 
240 OR = 触 点 比较 ОК, (51) =(S2) 接 通 O O O O O 
241 ОВ > 触 点 比较 ОК, (51) > (S2) 接 通 O O O O O 
242 OR < 触 点 比较 ОК, (51) < (52) ӘҢ O O O O O 
244 OR < > 触 点 比较 ОК, (51) = (52) ӘЙ O O O O O 
245 ОБ < = 触 点 比较 ОК, (51) < (52) ӘН O O O O O 
246 ОВ > = 触 点 比较 ОК, (51) > ( S2) ӘН O O O O O 
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( 续 ) 
分 类 |FNC No.) 指令 符号 功能 FX1S | FXIN | FX2N | FX3U | FX3G 
Яң 270 ТҮСК 变频 需 的 运转 监视 = — = O = 
设备 | 271 IVDR 变频 器 的 运行 控制 一 = = О = 
通信 272 IVRD 变频 器 的 参数 一 一 = © 一 
( 变 | 273 IVWR 写 和 变频 需 的 参数 一 一 一 O = 
频 器 ) | 274 IVBWR 成 批 写 人 变频 器 的 参数 = — — O — 
注 :“@O” 表 示 具 有 此 指令 ;“ 一 ”表示 没有 此 指令 。 


附录 В FX2N PLC 特殊 辅助 继电器 功能 


PX2N 可 编程 序 控制 器 的 特殊 元 件 种 类 及 其 功能 如 以 下 各 表 所 述 。 表 中 [M] 和 [DJ 这 样 
ІН ІІ 的 元 件 ,， 未 使 用 的 元 件 、 以 及 未 写 人 下 表 的 未 定义 元 件 都 不 许 在 程序 上 运行 或 写 人 。 
PC 状态 








名 称 备注 备注 
RUN 监控 a 接点 N 时 为 ON I 初始 值 200ms 
RUN 监控 pb 接点 
初始 脉冲 a 接点 
初始 脉冲 ”pb 接点 
出 错 М8060-М8067 检测 ж S 
电池 电压 降低 锂电 池 电 压 下 降 
电池 电压 降低 锁 存 “| 保持 降低 信号 
瞬 停 检测 
停电 检测 


DC24V 降低 








N 时 为 OFF [D] * 5 

N 后 1 МЕЛ ON [D] ТЕЕ * 6 

N 后 1 操作 为 OFF [D] i #7 

出 错 特 М 地 址 M8060-M8067 
电池 电压 
电池 电压 降低 检测 ”| 3.0V (0.1V 单位 ) 
瞬 停 次 数 电源 关闭 清除 

停电 检测 时 间 4-2 项 

下 降 单 元 编号 降低 的 起 始 输出 编号 




















0. 1V 单位 





























检测 24V 电源 异常 














名 称 备注 名 称 备注 
[D18010| 扫 描 当 前 值 








0. Ims 单位 
包括 常数 扫 








10ms 周期 振荡 


10ms ВЈ 
100ms 时 钟 


100ms 周期 振荡 


LD]8011| 最 小 扫描 时 间 
[D]8012| 最 大 扫描 时 间 


描 等 待 时 间 








15 时 钟 


1s 周期 振荡 


Ж?0-59 预 置 值 或 当前 值 














1min 时 钟 


Ішіп 周期 振荡 


分 0 ~59 预 置 值 或 当前 值 








计时 停止 或 预 置 





时 间 显 示 停 止 
+30s 修正 


时 0 ~23 预 置 值 或 当前 值 





日 1 ~31 预 置 值 或 当前 值 
月 1 ~12 预 置 值 或 当前 值 








内 装 RTC 检测 


公历 4 位 预 置 值 或 当前 值 











内 装 ВТС 出 错 





星期 0( 日 ) ~6( 六 ) 预 置 值 或 当前 值 








标记 
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备注 





零 标记 





借 位 标记 





进位 标记 





调整 输入 滤波 需 


初始 值 10ms 











RMOV 方向 指定 








HSC 方式 (FNC53 ~ 55) 





RAMP 方式 (FNC67) 





PR 方式 (FNC77) 








执行 FROMZTO 命令 时 允许 中 断 














]8028| Z0(Z) 寄存 器 内 存 


寻 址 寄存 器 Z 的 内 容 





执行 指令 结束 标记 

















V0(Z) 寄 存 右 内 存 


寻 址 寄存 器 V 的 内 容 





电池 关 灯 指令 


关闭 面板 灯 *4 








非 保 存 存储 清除 
保存 存储 清除 





清除 元 件 的 ON/OFF 和 
当前 值 *4 











存储 保存 停止 


图 像 存储 保持 








全 输出 禁止 


外 部 输出 均 为 OFF * 4 








强制 RUN 方式 
强制 RUN 指令 
强制 STOP 指令 








8-1 项 *1 























恒定 扫描 方式 








步 进 梯形 图 


定 周期 运作 








状态 间 禁 止 转移 


М 18046) STL 状态 工作 x 4 So ~ 899 工作 检测 


М 8047 | STL 监视 有 效 х 4 


D8040 ~ 8047 有 效 





М ]8048| 报警 工作 x 4 


S900 ~ 999 工作 检测 





常数 扫 摘 时 间 














初始 值 0(lms 单位 ) 


M8047 为 ON 时 , 将 在 
$0 ~ 5999 中 工作 的 最 小 
号 存 人 D8040, 到 以 下 8 











| D 18049) ON 状态 最 小 号 * 4 


S900 ~ 999 最 小 ON 号 
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中 断 禁 止 











J 























输入 中 断 蔡 止 





130 


со | оо 
о | с 
ол | Ол 
Q | N 








ыо ы ые 





140 


оо 
(«ә») 
ол 
Ë 











150 











160 
170[ 128 定时 中 断 茶 目 


180 





с) 
оо | оо 
Со | с 
л | > 
S | w 








J 






































= 

co | o | оо 
O | — |с 
Q | | о 
о | co | — 


计数 中 断 禁止 








编号 
[M] 
[M] 


8060| L/O 配置 出 错 可 编程 序 控制 器 RUN 继续 出 错 的 1/0 起 始 号 

8061 可 编程 序 控制 器 停止 PC 硬件 出 错 代码 ШК НЕР 

PC/PP 通信 出 错 代 码 a x қ Г 

连接 通信 出 错 代 码 错 代码 

参数 出 错 代码 

语法 出 错 代码 

电路 出 错 代码 

М 18067 运算 出 错 代码 x 2 

M 8068 Ñ 运算 出 错 产 生 的 步 
8069 M8065-7 出 错 产生 步 号 


[ 














п 








< 
- 












































备注 名 称 
并 行 连 接 主 站 说 明 主 站 时 为 ON * 2 [D18070| ”并 行 连接 出 错 判 定时 间 初始 值 500ms 
并 行 连接 主 站 说 明 从 站 时 为 ON * 2 [ D18071 
[M18072| 并 行 连接 运转 中 为 ON 运行 中 为 ON [D18072 
М ]8073| 主 站 /从 站 设置 不 良 | M8070. 8071 设 定 不 良 [D]8073 
* 1: RUN—STOP 时 清除 *3: 电 池 后 备 
*2 :STOP 一 RUN 时 清除 *4:END 指令 结束 时 处 理 
*5: 24 100 *7:00H = ЕХ - RAM8 
1 т 01H = ЕХ - EPROM -8 


02H = ЕХ -EEPROM - 4. 8.16( 保 护 为 OFF) 
OAH = ЕХ - EEPROM -4.8.16( 保 护 为 ON) 
ІОН = 可 编程 控制 的 内 置 RAM 
: M8062 除外 


FX2N 版 本 1.00 
*6:0002 =2k 步 — 0004=4k 步 
0008 =8k 步 (16k 步 ) 
D8102 加 在 以 上 项 目 ,0016 =16k 步 


ж 


оо 
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采样 跟踪 


Гр ]8074| 采样 剩余 次 数 








D 8075 | 采样 次 数 设 定 ( 1 ~ 512 ) 


ану 














Белі 





详细 请 见 编程 手册 








+E 


тарика ка ваканы 




















0002 =2к ZË 004 =4k ZF 
0008 =8k ZË 0016 =16k ZE 





存储 容量 


号 名 称 ü 编号 名 称 备注 








编 
[ M]8109| 输出 更 换 错误 生 成 [D]8109| 输出 更 换 错误 生成 0,10,20,… 被 存储 


高 速 环形 计数 器 
备注 名 称 备注 
允许 计数 器 工作 0. 1ms ӘРЕ 0 ~32767 增 








通信 格式 x 3 
[ M ]8121| RS232C 发 送 待 机 中 x 2 设 定 局 编号 x 3 
RS232C 发 送 标记 x 2 发 送 数 据 余数 x 2 
- RS232 通信 用 
RS232C 发 送 完 标记 x 2 接收 数据 数 x 2 详细 请 见 各 通信 
ке 


18124) RS232C 载波 接收 标题 ( STX ) 适配器 使 用 手册 














8125 终结 字符 ( ETX ) 


[ 

[M] 

请 求 手动 信号 指定 请 求 用 起 始 号 
- RS485 通信 用 

请 求 出 错 标记 请 求 数据 数 的 指定 

请 求 字 / 位 切换 判定 时 间 输 出 时 间 
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高 速 列表 


LD ]8140| 输出 给 PISY.PLSR 


[ D ]8141 


Y000 的 脉冲 数 


详细 请 见 





[ D ]8142 
[ D ]8143 


输出 给 PISY.PLSR 
Y001 的 脉冲 数 


名 称 


编程 手册 


RE 


详细 请 见 编程 手册 














ХСН 的 SWAP 功能 


同一 元 件 内 交换 





8 位 单位 切换 


16/8 位 切换 *8 





高 速 并 串 连 接 方 式 








写 入 十 六 进 制 数据 











HKY 的 НЕХ 人 处理 


停止 BCD 切换 





SMOV 的 НЕХ 人 处理 














* 8 适用 于 ASC .RS、ASC HEX CCD 


寻 址 寄存 器 当前 值 


名 称 








输入 X000 脉冲 捕捉 





输入 X001 脉冲 捕捉 





输入 X002 脉冲 捕捉 





输入 X003 脉冲 捕捉 





输入 X004 脉冲 捕捉 
输入 X005 脉冲 捕捉 





























详细 请 见 编程 手册 * 2 











Z1 寄存 顺 的 数据 





V1 寄存 器 的 数据 





72 寄存 顺 的 数据 





V2 寄存 器 的 数据 





73 寄存 器 的 数据 





ҮЗ 寄存 器 的 数据 





Z4 寄存 器 的 数据 











үд 寄存 器 的 数据 





寻 址 寄存 顺 当 前 值 





编号 
D8190 


ZS 寄存 融 的 数据 
V5 寄存 央 的 数据 





76 寄存 融 的 数据 


寻 址 寄存 器 当前 值 





V6 寄存 器 的 数据 





Z7 寄存 器 的 数据 





V7 寄存 器 的 数据 

















glə g p g o 5 ° 











内 部 增 降序 计数 器 


名 称 





















































时 
降序 计数 




















在 不 驱动 时 









































增 序 计 数 
为 200 ~234) 


名 称 





详细 请 见 编程 手册 


名 称 
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被 驱动 时 ,1 相 





У 式 。 


方式 ,不 驱动 时 为 增 序 
































为 降 


























为 235 ~245 ) 





详细 请 见 编程 手册 





]8246| 根据 1 相 2 输入 计数 器 














J 增 降序 
为 ON/OFF 





















































为 246 ~250) 




















]8251| 由 于 2 相 计 数 器 



































м 降序 
为 ON/OFF 


















































为 251 ~255) 





详细 请 见 各 通信 
适 配 需 使 用 手册 
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